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§  1.  La  Mécanique  est  la  science  des  forces  et  du  mou- 
vement. 

Un  corps  est  dit  en  mouvement ,  loi*sqn'il  occupe  suc- 
cessivement différentes  positions  dans  l'espace.  Il  est  en 
repos,  lorsque ,  au  contraire ,  il  conserve  la  position  qu'il 
avait  d'abord. 

Un  corps  qui  est  en  repos  ne  tend  pas  de  lui-même  à  sor- 
tir de  cet  étal  pour  passer  à  l'état  de  mouvement;  une  fois 
en  mouvement,  il  continue  do  lui-même  ù  se  mouvoir  sui- 
vant certaines  lois.  Toutes  les  fois  qu'un  corps  passe  d(» 
l'état  de  repos  à  l'état  de  mouvement,  ou  bien  que  ce  corps, 
une  fois  en  mouvement,  se  meut  suivant  des  lois  différentes 
de  celles  dont  nous  venons  de  parler,  c'est  qu'il  (»st  soumis  à 
l'action  de  quelque  cause  qui  détermine  ces  cliangemenis 
dans  sou  état  de  repos  ou  de  mouvement.  Celle  cause, 
quelle  qu'elle  soit,  on  la  nomme  force.  Une  force  est  donc 
une  cause  quelconque  de  mouvement  ou  de  modification  de 
mouvement. 

g  2.  On  peut  étudier  le  mouvement  d'un  corps  sans  s'oc- 
cuper <?n  aucune  manière  des  forces  auxquelles  sont  dues 
les  diverses  modifications  de  ce  mouvement.  Celte  étude  du 
mouvement  en  lui-même  constitue  une  branche  de  la  Mé(îa- 
nique,  à  laquelle  on  a  donné  le  nom  de  Cinématique  (du 
mot  jçrec  Km^^'x^  qui  signifie  mouvement).  Il  est  clair  qu<*, 
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dans  une  pareille  étude  du  mouvement  des  corps,  on  peut 
faire  abstraction  de  la  nmlièrc  dont  ils  sont  formés,  de 
manière  à  les  réduire  à  des  corps  purement  géométriques. 

On  considère  déjà  des  mouvements  en  Géométrie  :  en  fai- 
sant mouvoir  des  lignes  données ,  suivant  certaines  condi- 
tions, on  engendre  des  surfaces.  Mais  on  ne  s'occupe  que  des 
diverses  positions  que  prennent  successivement  les  lignes 
mobiles,  sans  s*inquiéter  du  temps  qu'elles  ont  pu  employer 
pour  aller  de  l'une  à  l'autre.  Dans  la  Cinématique,  l'idée  de 
temps  se  joint  à  celle  des  déplacements  que  prennent  les 
corps  ou  les  figures  que  l'on  considère. 

Lorsque,  aux  idées  de  déplacement  et  de  temps,  on  joint 
l'idée  de  force,  on  entre  dans  une  autre  Branche  de  la 
Mécanique,  à  laquelle  nous  attribuerons  le  nom  de  Dy- 
namique (^An  mot  grec  Auva/iiç,  qui  signifie  force).  Alors 
il  n'est  plus  permis  de  faire  abstraction  de  la  matière  dont 
les  corps  sont  formés;  la  quantité  plus  ou  moins  grande 
de  matière,  qui  constitue  un  corps  tout  entier  ou  bien  les 
diverses  parties  dans  lesquelles  on  le  divise  par  la  pensée, 
doit  nécessairement  entrer  en  considération  dans  l'étude  du 
mouvement  que  prend  ce  corps  sous  l'action  de  certaines 
forces. 

Ainsi,  la  Mécanique  se  divise  naturellement  en  deux 
branches,  Si^voir  :  la  Cinématique  et  la  Dynamique.  La  Dy- 
namique ayant  un  développement  beaucoup  plus  grand 
que  la  Cinématique,  nous  la  diviserons  elle-même  en  trois 
parties.  L'ensemble  des  théories  que  nous  allons  exposer  sera 
donc  réparti  entre  quatre  livres,  de  la  manière  suivante  : 

Litre  l  —  Gnématiqoe. 

LiTBE  n.  —  Dynamique,  V*  partie.  —  Deréqalllbre  et  do  monTement  d*un  point 

matériel. 
LiTBE  III.  —  Dynamique,  2«  partie.  —  De  l*équilibre  des  systèmes  matériels. 
Litre  iv.  —  Dynamique,  S*  partie.  —  Du  mouTement  des  systèmes  matériels. 
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MOUVEMENT   D  UN   POINT. 

§  S.  Trajeetèlre.  —  La  suite  des  positions  par  les- 
quelles passe  successivement  un  point  mobile,  forme  une 
ligne,  droite  ou  courbe,  que  Ton  nomme  sa  trajectoire.  Le 
point  décrit  cette  ligne  d'une  manière  continue  ;  c'est-à-dire 
qifil  ne  peut  pas  aller  d'une  position  à  une  autre  sans  pas- 
ser par  toutes  les  positions  intermédiaires  que  Ton  peut 
imaginer  sur  sa  trajectoire. 

Le  mouvement  d'un  point  est  dit  rectUigne  ou  curvili- 
gne, suivant  que  sa  trajectoire  est  une  ligne  droite  ou  une 
ligne  courbe. 

§  k.  Équation  du  mouvement  sur  la  trajectoire. 
—  Pour  que  le  mouvement  d'un  point  soit  complètement 
connu,  il  faut  que  l'on  connaisse,  non-seulement  sa  trajec- 
toire, mais  encore  la  loi  suivant  laquelle  il  en  parcouil  les 
diverses  parties;  il  faut  (jue  l'on  sache  quel  temps  il  emploie 
à  passer  d'une  quelconque  des  i)Osilions  qu'il  occupe  suc- 
cessivement,  à  une  autre  de  ces  positions. 

Soit  AB,  fig,  1,  la  trajectoire  d'un  point  mobile,  0  un 
point  fixe  pris  sur  cette  trajectoire,  et  M  la  position  du 
1. 
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point  mobile  à  la  fin  du  temps  /.  Désignons  par  s  la  dis- 

Ji tance  OM  comptée 

sur  la  trajectoire,  dis- 
tance qui  sera  posi- 


Fig.  1. 


tive  ou  négative,  suivant  que  le  point  M  se  trouvera  d*uii 
côté  ou  de  l'autre  du  point  fixe  0.  Le  mouvement  du  point 
mobile  sera  connu ,  si ,  ù  la  connaissance  de»  la  trajectoire 
AB,  on  joint  celle  de  la  relation 

qui  existe  entre  la  distance  *  et  le  temps  /.  A  Taide  de  cette 
relation,  qu'on  nomme  l'équation  du  mouvement  sur  la 
trajectoire,  on  peut  déterminer  toutes  les  circonstances  que 
présente  le  mouvement. 

§  5.  Représen talion  graphique  de  la  loi  du  mou- 
vement. —  Convenons  de  représenter  un  temps  quelconque 
par  une  ligne  dont  la  longueur  soit  proportionnelle  à  ce 
temps;  et  pour  cela  adoptons  arbitrairement  une  certaine 
ligne  pour  représenter  Tunité  de  temps.  Si  nous  regardons 
la  ligne  qui  représente  le  temps  t,  et  la  valeur  correspon- 
dante de  la  distance  a,  comme  étant  Tabscisse  et  Tordonnée 
d'un  point,  rapportées  à  un  système  d'axes  coordonnés  rec- 
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tangulaires  OT,  OS,  fig.  2,  les  divers  systèmes  de  valeur 
des  variables  «  et  /  fourniront,  sur  le  plan  SOT,  une  série 
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de  points  formaut  uue  ligne  telle  que  CDEFGH.  Cette 
ligne,  dont  Téquation  n*est  autre  chose  que  Téquation  du 
mouvement 

permet  de  saisir  d'un  coup  d'œil  les  divei*ses  particularités 
que  présente  successivement  le  mouvement  dont  on  s'oc- 
cupe. 

Cest  ainsi  que,  d'après  la  forme  qui  a  été  donnée  à  la 
ligne  dont  il  s'agit,  sur  la  fig.  2,  on  voit  que  le  point  mobile 
s'éloigne  d'abord  de  plus  en  plus  du  point  fixe  à  partir  du- 
quel on  compte  la  distance  s,  jusqu'à  ce  que  le  temps  /  ait 
pris  la  valeur  qui  correspond  à  l'abscisse  ODi  du  point  D  : 
alors  la  distance  du  mobile  au  point  fixe  est  égale  à  l'ordon- 
née du  point  D.  A  partir  de  cet  instant,  le  mouvement 
change  de  sens  ;  le  point  mobile  revient  vers  le  point  fixe  et 
finit  par  l'atteindre,  lorsque  le  temps  /  prend  la  valeur  cor- 
respondant à  l'abscisse  0£.  Alors,  la  courbe  s'abaissant  au- 
dessous  de  l'axe  OT,  s  prend  des  valeurs  négatives  ;  c'est-à- 
dire  que  le  point  mobile,  après  avoir  atteint  le  point  fixe,  le 
dépasse  en  continuant  à  se  mouvoir  dans  le  même  sens.  Lors- 
que le  temps  /  acquiert  la  valeur  qui  correspond  à  Tabseissc 
OFi  du  point  F,  le  point  mobile  cesse  de  s'éloigiu  r  du  point 
fixe;  le  sens  de  son  mouvement  change  de  nouveau;  il  se 
rapproche  de  ce  point  fixe,  l'atteint  lorsque  le  temps  /  de- 
vient égal  à  l'abscisse  OG,  puis  le  dépasse  et  revient  ainsi 
se  placer  du  côté  où  il  se  trouvait  d'abord. 

Il  est  clair  que,  dans  la  construction  de  la  courbe  destinée 
à  la  représentation  de  la  loi  d'un  mouvement,  il  n'est  pas  né- 
cessaire de  prendre  les  diverses  ordonnées  précisément 
égales  aux  distances  n  du  point  mobile  au  point  ï\\i\  :  on 
peut  réduire  ces  distances  dans  un  rapport  (pielcoïKine,  pris 
aj'bilraireinent,  c'est-à-dire  a(lo[)ler  untî  li^ne  (|nel(on(pie 
pour  reprc^senter  l'unité  de  longueur  avec  hupielhî  les  dis- 
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tances  s  sont  évaluées.  Les  abscisses  et  les  ordonnées  se  trou- 
vent ainsi  construites  à  des  échelles  que  Ton  choisit  à  vo- 
lonté ;  en  sorte  que  Ton  peut  donner  à  la  figure  totale  telles 
dimensions  qu'on  veut  dans  les  deux  sens. 

Il  faut  bien  se  garder  de  confondre  la  ligne  que  nous  ve- 
nons de  définir ,  et  qui  sert  à  représenter  la  loi  du  mouve  - 
ment  d'un  point,  avec  la  ligne  que  ce  point  décrit  dans  l'es- 
pace, et  que  nous  nommons  sa  trajectoire. 

§  6.  Houvement  uniforme,  vitesse.  —  Le  mouve- 
ment d'un  point  est  diium forme,  lorsque  ce  point  parcourt 
sur  sa  trajectoire  des  espaces  égaux  en  temps  égaux,  quels 
que  soient  ces  temps;  ou,  en  d'autres  termes,  lorsque  les 
espaces  qu'il  parcourt  dans  des  temps  quelconques  sont  pro- 
portionnels aux  temps  employés  à  les  parcourir.  Il  résulte 
de  cette  difinition  que  l'équation  du  mouvement  uniforme  est 

5=za-\-bt, 

a  est  la  distance  du  point  mobile  au  point  fixe,  à  l'instant 
à  partir  duquel  on  compte  le  temps  t.  Le  coefficient  b  est 
positif  ou  négatif,  suivant  que  la  distance  s  augmente  ou 
diminue  avec  le  temps,  c'est-à-dire  suivant  que  le  mou- 
vement a  lieu  dans  le  sens  des  s  positifs,  ou  en  àens  con- 
traire. 

Les  mouvements  uniformes  se  distinguent  les  uns  des 
autres  par  le  degré  plus  ou  moins  grand  de  rapidité  ou  de 
lenteur  de  chacun  d'eux.  Il  est  naturel  de  prendre  pour  me- 
sure de  ce  degré  de  rapidité  ou  de  lenteur,  le  chemin  que 
parcourt  le  point  mobile  pendant  l'unité  de  temps  :  c'est 
ce  qu'on  nomme  la  vitesse  du  mobile. 

D'après  la  forme  que  nous  venons  d'assigner  à  l'équation 
du  mouvement  uniforme,  il  est  clair  que  la  valeur  absolue 
du  coefficient  b  n'est  autre  chose  que  la  quantité  dont  la 
distance  s  varie  pendant  l'unité  de  temps  ;  c'est-à-dire  que 
cette  valeur  absolue  de  b  est  précisément  la  vitesse  du  mo- 
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bile.  D'ailleurs,  en  attribuant  à  la  vitesse  le  sens  dans  lequel 
s'effectue  le  mouvement,  on  voit  qu'elle  est  dirigée  dans  le 
sens  des  s  positifs  ou  en  sens  contraire,  suivant  que  h  est 
positif  ou  négatif.  Si  donc  nous  convenons  de  regarder  la 
vitesse  comme  positive  lorsqu'elle  est  dirigée  dans  le  premier 
sens,  et  comme  négative  lorsqu'elle  est  dirigée  dans  le  sens 
opposé,  nous  pouvons  dire  que,  dans  tous  les  cas,  la  vitesse 
du  mouvement  uniforme  est  égale  à  h, 

§  7.  Dans  fe  cas  du 
mouvement    uniforme  , 
la  ligne  qui  représente 
la    loi   du    mouvement 
(§  5)  se* réduit  à  une 
ligne  droite.  Cette  ligne 
CD  est  dirigée,  comme 
on  le  voit  sur  la  fig.  8 
ou  sur  la  pg,  U,  suivant 
que  le  mouvement  a  lieu 
dans  le  sens  des  g  posi- 
tifs ou  en  sens  contraire. 
Pour  trouver  la    vi- 
tesse du  mouvement  uni- 
forme représenté  par  la 
ligne  C I),  dans  Tun  ou 
l'autre  cas ,  il  suffit  de  tracer,  à  partir  d'un   point  quel- 
conque E,  une  ligne  droite  EF  parallèle  à  OT  et  égale 
à  la  ligne  qui  représente  lunité  de  temps,  puis  de  mener 
par  le  point  E  une  parallèle  à  OS  jusqu'à  la  rencontre  de 
la  ligne  Cl),  en  G.  La   ligne  FG  représenle  la  (pianlité 
dont  «  varie  dans   Funité  de  tem[)S,c'est-ii-dir(^   la   valeur 
absolue  de  la  vitesse  du  mobile.  Quant  au  signe  de  celle 
vitesse,  il  est  indi(iué  par  la  position  de  la  ligne  Cl)  :  la 
vitesse  est  positive  dans  le  cas  de  la  fig.  o,  négative  dans 
le  cas  de  la  /?(/.  ^. 
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§8.  Mouvement  varié,  vllesiie.  — Tout  niouvemeut 
qui  n*est  pas  uniforme  est  dit  varié;  dans  un  pareil  mouve- 
ment, les  espaces  parcourus  dans  des  temps  quelconques  ne 
sont  généralement  pas  proportionnels  aux  temps  employés  à 
les  parcourir. 

Imaginons  que  le  temps  total,  pendant  lequel  s'efTectue 
un  mouvement  varié,  soit  divisé  en  un  nombre  quelconque 
de  parties  égales.  Concevons  en  outre  que  le  mouvement  du 
mobile,  pendant  chacun  de  ces  intervalles  de  temps  partiels, 
soit  remplacé  par  un  mouvement  uniforme,  en  vertu  duquel 
ce  mobile  parcoure  la  même  portion  de  sa  trajectoire  pen- 
dant la  durée  de  cet  intervalle  de  temps  partiel.  La  succes- 
sion des  mouvements  uniformes,  que  nous  substituons  ainsi 
au  mouvement  varié,  dans  les  divei'ses  parties  dans  lesquel- 
les la  durée  totale  du  mouvement  a  été  décomposée,  cons- 
tituera un  nouveau  mouvement  varié  différent  de  celui 
que  nous  avions  d'abord.  Mais  la  différence  qui  existe  entre 
ces  deux  mouvements  sera  de  plus  en  plus  faible,  à  mesure 
que  le  nombre  des  parties  égales  dans  lesquelles  nous  avons 
divisé  le  temps  total  sera  plus  considérable  ;  et  nous  pou- 
vons regarder  le  second  mouvement  comme  tendant  indéfi- 
niment à  se  confondre  avec  le  premier,  si  nous  supposons 
que  le  nombre  de  ces  parties  du  temps  total  augmente  jus- 
qu'à l'infini.  C'est  ce.  qu'on  exprime  simplement,  en  disant 
qu'un  mouvement  varié  quelconque  peut  être  regardé  comme 
étant  la  succession  d'une  infinité  de  mouvements  uniformes, 
dont  chacun  a  lieu  pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment 
petit.  Ces  mouvements  uniformes  successifs  constituent  les 
éléments  du  mouvement  varié  que  l'on  considère. 

£n  nous  plaçant  à  ce  point  de  vue,  il  nous  sera  facile 
d'étendre  au  mouvement  varié  la  notion  de  vitesse  à  laquelle 
nous  avons  été  conduits  en  nous  occupant  du  mouve- 
ment uniforme.  On  nomme  vitesse  à  un  instant  quelcon- 
que, dans  un  mouvement  varié,  la  vitesse  du  mouvement 
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uiiîfornie  élémentaire  qui  fait  partie  du  niouveineut  varié  à 
cet  instant. 

Si  Ton  mène  une  tangente  à  la  trajectoire,  au  point  où  se 
trouve  le  mobile  à  un  instant  quelconque,  c*est  suivant  cette 
tangente  qu'est  dirigé  le  mouvement  élémentaire  du  mobile 
à  cet  instant.  Il  suffit  alors  de  porter  sur  la  tangente,  à  par- 
tir du  point  de  contact,  et  dans  le  sens  du  mouvement,  une 
longueur  égale  à  la  vitesse  que  possède  le  mobile  dans  ce 
mouvement  élémentaire,  pour  avoir  une  ligne  droite  qui  re- 
présente à  la  fois  la  grandeur,  la  direction  et  le  sens  de 
celte  vitesse  du  mobile. 

§  9.  Détermination  analytique  de  la  ritesne.  — Si  nous 
supposons  que  Ton  connaisse  1  équation  du  mouvement  sur 
la  irjjcctoire, 

nous  en  déduirons  facilement  la  valeur  de  la  vitesse  v  du 
point  mobile  à  un  instant  quelconque.  La  distance  du  mobile 
au  point  fixe  étant  *  à  la  fin  du  temps  /,  et  9-^df  à  la  fin  du 
temps  l-{-dt,  il  est  clair  que  ds  est  le  chemin  parcouru  par 
ce  mobile  sur  sa  trajectoire  pendant  le  temps  dl.  Si  nous 
regardons  le  mouvement  comme  uniforme  pendant  le  temps 
infiniment  petit  dt^  conformément  aux  considérations  qui 
viennent  d'être  indiquées  (§  8),  la  vitesse  de  ce  mouvement 
uniforme  sera  la  vitess(»  du  mobile  à  la  fin  du  temps  /.  Or,  le 
chemin  parcouru  pendant  le  temps  dt  étant  égal  à  rf«,  le 
chemin  qui  serait  parcouru  dans  Tunité  de  temps,  en  vertu  du 

même  mouvement  uniforme,  est  égal  à  y  :  donc  la  vitesse  v 

que  l'on  cherche  est  donnée  par  Texpression 

Il  est  bon  d'observer  que,  du  étant  positif  ou  négatif  sui- 
vant que  le  mouvement  est  dirigé  dans  le  sens  des  s  positifs 
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OU  en  sens  contraire,  l'expression  qui  vient  d'être  obtenue 
pour  la  vitesse  v  du  mobile  fait  connaître  à  la  fois  la  gran- 
deur et  le  sens  de  cette  vitesse. 

§  IQ.  Détermination  géométrique  de  la  vitesse,  — Soit 
ÇP,  /^.  5,  la  courbe  qjii  représente  la  loi  d'un  mouvement 


varié  (§  6).  La  substitution  d'un  mouvement  uniforme  au 
mouvement  varié,  pendant  le  temps  qui  est  représenté  par 
Cl  El ,  avec  la  condition  que  le  chemin  parcouru  par  le  mobile 
pendant  ce  temps  soit  le  même  que  celui  qu'il  parcourt  dans 
le  même  temps  en  vertu  de  ce  mouvement  varié,  revient  à  la 
substitution  de  la  corde  CE  à  la  portion  de  la  courbe  CD 
que  cette  corde  sous-tend.  En  sorte  que,  si  nous  divisons  la 
durée  totale  du  mouvement,  représentée  par  Ci  Di ,  en  cinq 
parties  égales,  et  que  nous  supposions  que  le  mouvement  varié 
soit  remplacé  par  un  mouvement  uniforme  dans  chacune  de 
ces  cinq  parties,  toujours  avec  la  condition  que  le  chemin 
parcouru  dans  chacune  d'elles  reste  le  même,  cela  revient  à 
remplacer  la  courbe  CD  par  un  polygone  formé  des  cinq 
cordes  CE,  EF,  FG,  G  II,  HD.  Telle  est  la  traduction 
géométrique  de  la  considération  indiquée  au  commence- 
ment du  §  8. 
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D'après  cela,  quand  nous  disons  qu'un  mouvement  varié 
peut  iHre  regardé  comme  étant  la  succession  d'une  infinité 
de  mouvements  uniformes ,  dont  chacun  a  lieu  pendant  un 
iutenalle  de  temps  infiniment  petit,  nous  faisons  exacte- 
ment la  même  chose  que  si  nous  disions  que  la  courbe  C  D, 
qui  représente  la  loi  de  ce  mouvement,  peut  être  regardée 
comme  un  polygone  formé  d'une  infinité  de  côtés,  dont 
chacun  est  infiniment  petit.  Cette  dernière  idée ,  avec 
laquelle  on  est  familiarisé  en  géométrie,  permet  de  sai- 
sir plus  facilement  la  véritable  signification  de  la  pre- 
mière. 

Pour  trouver 
la  vitesse  du 
mobile  à  la  fin 
du  temps  /  re- 
présenté  par 
l'abscisse  OEi , 
fîg.  6,  il  faut 
chercher  la  vi- 
tesse du  mou- 
vement unifor- 
me représenté 
par  l'élément 
ivctiligne  delà  courbe  CD  auquel  appartient  le  point  E  de 
celte  courbe.  Si  ce  mouvement  uniforme,  (jui  n'a  lieu  que 
pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit,  persistait 
pondant  un  temps  quelconque,  il  serait  représenté  par  le 
même  élément  recliligne  prolongé  indéfiniment  en  ligne 
(Iroile,  c'est  h  dire  parla  tangente  EF  menée  par  le  point  E 
à  la  courbe  Cl).  Or  nous  savons  trouver  la  vitesse  d'ini 
mouvement  uniforme,  lorsque  nous  connaissons  la  ligne 
droite  qui  le  représente  (S  7).  Menons  par  le  point  E  une 
ligne  droite  EG  parallèle  à  OT,  et  égale  à  la  ligne  que  nous 
avons  adoptée  pour  représenter  l'unité  de  tenq)S  ;  menons 
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ensuite,  par  le  point  G,  la  ligne  G  H  pai*allèle  à  OS  :  celte 
dernière  ligne,  terminée  à  la  tangente  EF,  représente  la  vi- 
tesse que  nous  cherchons. 

§  11.  Mouvement  anlformémenl  varié.  —  Comme 
exemple  de  mouvement  varié,  prenons  le  mouvement  qui  a 
pour  équation 

La  vitesse ,  à  un  instant  quelconque,  a  pour  valeur  (§  9) 

On  voit  que  la  vitesse  varie  proportionnellement  au  temps. 
C'est  pour  cela  qu'on  donne  au  mouvement  dont  il  s'agit  le 
nom  de  mouvement  uniformément  varié. 

Si  A  et  e  sont  de  même  signe,  la  vitesse  v  conserve  toujours 
le  même  signe  que  chacune  de  ces  deux  quantités;  le  mou- 
vement s'effectue  donc  toujours  dans  le  même  sens  :  il 
reste  constamment  dirigé  dans  le  sens  des  s  positifs  ou 
dans  le  sens  contraire,  suivant  que  b  et  c  sont  positifs  ou 
négatifs.  La  valeur  absolue  de  la  vitesse  allant  constamment 
en  croissant  de  quantités  égales  en  temps  égaux,  on  dit  que 
le  mouvement  est  uniformément  accéléré. 

Si  A  et  c  sont  de  signes  différents,  v  est  d'abord  de  même 
signe  que  h;  mais,  à  mesure  que  t  augmente,  la  valeur 
absolue  de  v  diminue,  et  cette  valeur  Onit  bientôt  par  de- 
venir nulle;  à  partir  de  là,  v  prend  et  conserve  indéfiniment 
un  signe  contraire  à  celui  de  b,  et  sa  valeur  absolue  va  cons- 
tamment en  augmentant.  Le  mouvement  a  donc  lieu  d'abord 
dans  le  sens  indiqué  parle  signe  de  A,  et  se  ralentit  de  plus 
en  plus;  il  est  aloi*s  uniformément  retardé.  Puis,  au  bout 
de  quelque  temps,  il  change  de  sens,  et  dès  lors  il  s'accélère 
indéfiniment  :  il  devient  uniformétnent  accéléré, 

g  12.  Projeellon  du  mouvement  sur  un  plan  fixe. 
—  Pendant  qu'un  point  se  meut  dans  l'espace,  en  décrivant 


HOUTEMEIST    d'lN    POINT. 


13 


une  irajecloîre  AB,  fig.   7,  on   peut  concevoir qn on   h? 
projette  à  chaque  instant  sur  un  plan  fixe  PQ,  en  menan 


Fig.  7. 


par  la  position  M  qu'il  occupe  une  droite  M  m  parallèle  à 
une  ligne  fixe  donnée.  Les  projections  ainsi  obtenues,  pour 
les  diverses  positions  du  point  mobile  dans  Tespacc,  peu- 
vent être  regardées  comme  les  positions  successives  d'un 
second  point  qui  se  mouvrait  dans  le  plan  PQ.  Le  mouve- 
ment de  ce  second  point  est  ce  qu'on  noinnii»  ia  projection 
du  mouvement  du  premier  point  sur  le  plan  PQ. 

Il  est  clair  que  la  trajectoire  ah  du  mouvement  projeté 
n'est  autre  chose  que  la  projection  de  la  trajectoire  A  B  du 
mouvement  dans  l'espace». 

Soient  MM'  et  mm'  les  chemins  infiniment  petits  parcou- 
nis,  pendant  le  même  élément  dt  du  tenq)s,  par  le  point 
mobile  dans  l'espace,  et  par  sa  projection  sur  le  plan  PQ; 
mfn'  est  évidemment  la  projection  de  MM'.  Pour  avoir  la 
vitesse  MX  du  point  mobile  dans  l'i^space,  il  faut  diviser 
M  M'  parrf//  la  vitesse  mn  de  la  projection  de  ce  point  sur 
le  plan  PQ  s'obtiendra  d(»  même  en  divisant  mm'  par  dt. 
(les  deux  vitesses  sont  donc  entre  elles  dans  h»  même  l'ap- 
port que  les  lignes  infiniment  petites  MM',  vim' ;  et  comme 
leurs  dir(»clions  sont  l(»s  mêmes  que  celles  de  ces  lignes 
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MM',  mm'j  il  en  résulte  que  la  vitesse  mn  du  mouve- 
ment projeté  est  la  projection  de  la  vitesse  M  N  du  mouve- 
ment de  Tespace. 

Ce  que  nous  venons  de  dire,  ayant  lieu  pour  une  projection 
oblique  quelconque,  a  lieu  également  pour  la  projection  or- 
thogonale, qui  n'en  est  qu'un  cas  particulier. 

§  13.  Projection  du  mouvement  sur  une  droite  Oxe. 
—  Au  lieu  de  projeter  le  point  mobile  sur  un  plan  fixe,  on 
peut  le  projeter  sur  une  droite  fixe,  en  menant  par  chacune 
de  ses  positions  successives  un  plan  parallèle  à  un  plan  di- 
recteur donné.  Le  mouvement  projeté  est  alors  un  mouve- 
ment rectiligne  dirigé  suivant  la  droite  fixe. 

En  raisonnant  comme  dans  le  cas  de  la  projection  sur  un 
plan,  on  reconnaît  facilement  que  la  vitesse  du  point  projeté, 
à  un  instant  quelconque,  est  la  projection  de  la  vitesse  que 
possède  le  point  de  Tespace  au  même  instant. 

Cette  propriété  de  la  projection  du  mouvement  sur  une 
droite  fixe,  a  lieu  de  quelque  manière  que  le  plan  directeur 
soit  placé  par  rapport  à  la  droite  fixe,  et  convient  par  con- 
séquent aussi  au  cas  où  la  projection  est  orthogonale. 

§  Hi,  Prenons  pour  exemple 
le  mouvement  uniforme  d'un 
point  suivant  une  circonférence 
de  cercle,  fig.  8,  et  cherchons  la 
projection  orthogonale  de  ce 
mouvement  sur  le  diamètre  AB. 
Désignons  par  r  le  rayon  du  cer- 
Fig.  8.  cle ,  par  v  la  vitesse  du  mobile  , 

par  /  le  temps  compté  à  partir  de  Tinstant  où  le  mobile  part 
du  point  A,  et  par  x  la  distance  0  m  de  la  projection  m  du 
point  mobile  au  centre  du  cercle.  L'arc  A  M  décrit  par  le 
mobile  pendant  le  temps  l  est  égal  à  vt;  Tangle  AOM  est 

vt 
donc  égal  à  —  ,  et  par  suite  ou  a 
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Telle  est  l'équation  du  mouvement  projeté.  Soit  u  la  vitesse 
de  ce  mouvement,  on  aura  (§  9) 


M=— tJrid-. 

r 


On  vérifie  sans  peine  que  la  vitesse  u  du  point  m  est  bien  la 
projection  de  la  vitesse  v  du  point  M,  confonhément  à  ce  qui 
vient  d*étre  dit.  On  voit  en  outre  que  cette  vitesse  u  est  pro- 
portionnelle à  la  ligne  Mm. 


-«a«- 


CHAPITRE  II. 


MOUVEMENT  n'UN   SOLIDE  OIT   SYSTÈME   INVARIABLE. 


§  15.  Après  avoir  donne  quelques  notions  générales  sur 
le  mouvement  d'un  point,  occupons-nous  du  mouvement 
d'un  solide,  c'est-à-dire  d'un  système  de  points  dont  les 
distances  mutuelles  restent  invariablement  les  mêmes,  quel 
que  soit  le  déplacement  que  le  système  tout  entier  prenne 
dans  l'espace. 

On  peut  concevoir  que  la  figure  du  système  soit  définie  : 
1°  par  la  connaissance  des  distances  mutuelles  de  trois 
points  A,  B,  C,  non  en  ligne  droite;  2*»  par  la  connaissance 
des  distances  de  chacun  des  autres  points  du  système  aux 
trois  points  A,B,  C.  D'après  cela,  on  voit  qu'il  suffît  de 
connaître  la  position  du  triangle  dont  les  trois  points  A,  B,  C, 
sont  les  sommets,  pour  que  la  position  du  système  tout 
entier  soit  connue.  La  connaissance  des  mouvements  que 
prennent  simultanément  les  trois  points  A,  B,  C,  suffit 
donc  pour  que  le  mouvement  du  système  soit  complètement 
connu. 

La  trajectoire  d'un  point  mobilepeutétre  regardée  comme 
un  polygone  infinitésimal  dont  ce  point  parcourt  successive- 
ment les  différents  côtés.  Imaginons  que  les  trajectoires  des 
divers  points  d'un  solide  en  mouvement  soient  ainsi  assimi- 
lées à  des  polygones,  avec  la  condition  que,  loi^ue  l'un  des 
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points  mobiles  se  trouve  à  l*uii  des  sommets  du  polygone 
qu'il  parcourt,  tous  les  autres  points  soient  dans  le  même 
cas.  Alors  le  mouvement  du  solide  sera  tel  que,  pendant  un 
premier  élément  du  temps,  les  divers  points  qui  le  compo- 
sent parcourront  chacun  le  premier  côté  de  sa  trajectoire 
polygonale;  pendant  un  second  élément  du  temps,  ces 
mêmes  points  parcourront  les  seconds  côtés  de  leurs  trajec- 
toires; et  ainsi  de  suite.  Chacun  de  ces  mouvements  succes- 
sifs, qui  s^efTectuent  pendant  les  divers  éléments  du  temps, 
est  ce  que  nous  nommerons  un  mauvement  élémentaire  du 
solide. 

§  16.  Moavement  de  Iranslation.  —  Supposons  qu'un 
solide  se  déplace  de  telle  manière  que  les  trois  côtés  du 
triangle  ABC,  formé  par  trois  points  A,  B,  C,  non  en 
ligne  droite,  restent  constamment  parallèles  à  leurs  positions 
primitives  ;  il  est  aisé  de  voir  que  les  lignes  droites  qui  joi- 
gnent un  autre  point  quelconque  aux  trois  points  A,  B,  C, 
resteront  également  parallèles  à  leui*s  positions  primitives, 
et  qu'il  en  sera  encore  de  même  de  toute  autre  ligne  droite 
tracée  entre  deux  points  pris  comme  on  voudra  dans  le 
solide.  Un  pareil  mouvement  se  nomme  mouvement  de 
translation. 

Si  l'on  considère  les  chemins  infini- 
ment petits  MM',  KN',  fig.  9,  parcourus 
par  deux  points  quelconques,  M,  JV,  du 
solide  pendant  un  même  élément  du 
temps,  on  voit  que  ces  deux  chemins, 
qu(»  l'on  p(Mit  regarder  comme  re(^ti- 
ligiies,  sont  égaux  et  parallèles  :  cai* 
M'X'  est  égal  et  parallèle  à  MN,  et 
par  conséquent  la  figure  MM'iVN'  est 
un  pai*allélogramine.  Mais  les  vitesses  dont  les  points  M  et 
N  sont  animés  en  même  temps,  sont  dirigées  suivant  les 
éléments  MM',  NN',  de  leurs  trajectoires  respectives;  et  de 
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plus  elles  sont  proportionnelles  aux  longueurs  de  ces  élé- 
ments :  donc  ces  vitesses  des  points  M  et  N  sont  égales  et 
parallèles.  Ainsi,  lorsqu'un  solide  est  animé  d'un  mouvement 
de  translation ,  tous  ses  points  ont  en  même  temps  des  vi- 
tesses égales  et  parallèles.  Cette  vitesse  commune  de  tous 
les  points  à  un  môme  instant,  est  ce  qu'on  nomme  la  vitesse 
du  solide  &  cet  instant. 

La  vitesse  d'un  solide  animé  d'un  mouvement  de  transla- 
tion peut  changer  de  grandeur  et  de  direction,  d'une  ma- 
nière quelconque,  d'un  instant  à  un  autre. 

Une  figure  plane,  mobile  dans  son  plan,  peut  être  animée 
d'un  mouvement  de  translation,  tout  aussi  bien  qu'un  solide 
mobile  dans  l'espace  ;  ce  que  nous  venons  de  dire  du  mou- 
vement de  translation  d'un  solide  est  directement  appli- 
cable au  cas  d'une  figure  plane  mobile  dans  son  plan. 

§  17.  Mouvement  de  rotation  ;  vitesse  angulaire. 
—  Si  deux  points  d'un  solide  en  mouvement  restent  cons- 
tamment immobiles  dans  l'espace,  tous  les  aulres  points  du 
solide,  situés  sur  la  direction  de  la  ligne  droite  qui  joint  les 
deux  premiers,  restent  également  immobiles;  le  solide  ne 
fait  alors  que  tourner  autour  de  celte  ligne  di'oite,  à  laquelle 
on  donne  le  nom  d'axe  de  rotation.  Le  niouviîinent  du  so- 
lide est,  dans  ce  cas,  un  mouvement  de  rotati&n. 

Spit  M,  fig.    10,   un 
Fig.  10.      [      K  ^^B  point  quelconque  du  so- 

lide, et  AB  son  axe  de 
rotation.  Si  Ton  abaisse 
la  perpendiculaire  MP 
sur  l'axe  A  R,  celte  ligne 
MP  restera  peipendiru- 
laire  à  A  B  dans  toutes  les  positions  que  prendra  le  solide  : 
donc  elle  décrira  un  plan  perpendiculaire  à  AB.  D'ailleurs 
la  distance  M  P  ne  varie  pas  :  le  point  M  se  mouvra  donc 
dans  le  plan  dont  nous  venons  de  parler,  en  parcourant  une 


Fig.  ,11. 
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circonférence  de  cercle  ayant  le  point  P  pour  centre.  Ainsi, 
lorsqu'un  solide  est  animé  d'nn  mouvement  de  rotation  au- 
tour d'un  axe,  chacun  de  ses  points  décrit  une  circonférence 
de  cercle,  dont  le  plan  est  perpendiculaire  à  l'axe,  et  dont  le 
centre  est  sur  cet  axe. 

Soient  M,  N, 
fig.  li ,  deuîc 
points  quelcon- 
ques du  solide  ; 
M',  N'  les  posi- 
tions qu'ils  oc- 
cupent au  bout 
d'un  certain 
temps  ;  et  P,  Q 
les  centres  des 
circonféren- 
ces de  cercle 
qu'ils  décrivent. 
Il  est  facile  de 
voir  que  les  angles  MPM',  NQN'  sont  égaux.  En  effet, 
menons  P/i  parallèle  »  QN;  celte  ligne  Vn  sera  perpen- 
diculaire à  A  B,  et  par  conséquent  située  dans  le  plan  du 
cercle  décrit  par  le  point  M.  Loi^que  les  points  M,  N, 
viennent  prendre  les  positions  M',  N,  la  ligne  P  n  prend 
la  direction  Vu'  parallèle  à  QN',  et  l'angle  nVn'  qu'elle 
fait  avec  sa  position  primitive  est  égal  à  l'angle  NQN'.  Mais 
Fangle  wPM  ne  change  pas  pendant  la  rotation  du  solide; 
/ï'PM',  qui  est  la  nouvelle  position  de  cet  angle,  est  donc 
égal  à  /iPM.  Si  l'on  retranche  de  chacun  de  ces  deux 
angles  la  partie  commune  n'PM,  il  reste  les  angles  wP/t 
elMPiM,  qui  sont  par  conséquent  aussi  égaux.  Donc  les 
angles  NQN',  MPM',  égaux  tous  deux  à  l'angle  nVn', 
sont  égaux  entre  eux.  Ainsi,  dans  le  mouvement  de  rotation 

d'un  solide  autour  d'un  axe,  les  perpendiculaires  abaissées 
2, 
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des  divers  points  du  solide  sur  Taxe  décrivent  dans  le  même 
temps  des  angles  égaux  ;  la  valeur  commune  de  ces  divers 
angles,  correspondant  à  un  temps  quelconque,  est  ce  qu*oii 
appelle  Tangle  dont  le  solide  a  tourné  pendant  ce  temps. 

§  18.  Le  mouvement  de  rotation  d'un  solide  autour 
d'un  axe  est  unirorme,  lorsque  ce  solide  tourne  d'angles 
égaux  en  temps  égaux,  quels  que  soient  <ts  temps;  ou,  en 
d'autres  termes,  lorsque  les  angles  dont  il  tourne  dans  des 
iiiter>'alles  de  temps  quelconques  sont  proportionnels  h  ces 
intervalles  de  temps.  Le  degré  plus  ou  moins  grand  de  rapi- 
dité ou  de  lenteur  d'un  pareil  mouvement  se  mesure  par  Fan- 
gle  dont  le  solide  tourne  dans  l'unité  de  temps;  cet  angle  se 
nomme  la  vitesite  angulaire  du  solide. 

Lorsqu'un  solide  est  animé  d'un  mouvement  de  rotation 
uniforme  autour  d'un  axe,  ses  divers  points  se  meuvent  uni- 
formément sur  leurs  circonférences  de  ceicle  respectives; 
mais  les  vitesses  de  ces  points  ne  sont  pas  les  mêmes.  Les 
arcs  MM',  NX',  fuj.  11,  décrits  dans  le  même  temps  par 
deux  points  quelconques  M,  N,  sont  pi'oportionnels  à  leurs 
rayons  MP,  NQ,  puisque  les  angles  MPM',  NQN'  sont 
«'gaux  ;  les  arcs  que  ces  deux  points  décrivent  dans  l'unité' 
d(»  temps,  dans  le  cas  du  mouvement  de  rotation  uniforme, 
sont  donc  aussi  proportionnels  aux  rayons  MP,  NQ.  On  en 
conclut  que  les  vitesses  des  diiïérents  points  d'un  solide 
aniuK»  d'un  mouvement  de  rotation  unifoi*me  autour  d'un 
axe,  sont  entre  elles  conmie  l(»s  distances  de  ces  points 
il  Taxe. 

Si  l'on  mesure  les  angles  par  les  longueui*s  des  arcs  qui 
leur  correspondent  sur  la  circonférence  dont  le  rayon  est 
l'unité  de  longueur,  la  vitesse  angulaire  d'un  solide  animé 
d'un  mouvement  de  rotation  uniforme,  ne  sera  autre  chose 
que  l'arc  décrit  dans  l'unité  de  temps  par  un  point  du  solide 
situé  à  l'unité  de  distance  de  l'axe,  c'est-ù-dire  la  vitesse  de 
ce  point.  Il  résulte  de  là  (jue,  si  l'on  nomme  o)  la  vitesse 
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angulaire,  et  v  la  vitesse  d*un  poiat  quelconque  situé  à  une 
distance  r  de  Taxe  de  rotation,  on  aura 

§  19.  Tout  mouvement  de  rotation  <|ui  n'est  pas  uni- 
forme est  dit  varié. 

Un  mouvement  de  rotation  varié  peut  être  regardé  comme 
étant  la  succession  d'une  infmité  de  mouvements  de  rotation 
uniformes,  dont  chacun  a  lieu  pendant  un  intervalle  de 
temps  infiniment  petit.  On  nomme  vitesse  angulaire  à  un 
instant  (fuelconque,  dans  un  mouvement  de  rotation  varié, 
la  vitesse  angulaire  du  mouvement  de  rotation  uniforme 
élémentaire  qui  fait  partie  du  mouvement  de  rotation  varié  à 
cet  instant. 

Si  0  est  Tangle  dont  le  solide  a-tourné  pendant  un  temps 
quelconque  ^,  c'est-à-dire  le  chemin  parcouni  pendant  ce 
temps  par  un  point  du  solide  situé  à  l'unité  de  distance 

de  l'axe  de  rotation,  j-  sera  la  vitesse  de  ce  point  à  la  fin  du 

temps  //  ce  sera  donc  aussi  la  vitesse  angulaire  du  solide  à 
cet  instant.  En  sorte  que,  si  l'on  nomme  co  cette  vitesse  angu- 
laire,  on  aura 

dt 

Un  mouvement  de  rotation  varié  pouvant  être  regardé,  à 
chaque  instant,  comme  étant  uniforme  pendant  un  intervalle 
de  temps  infiniment  petil,  il  est  clair  que  les  vitesses  dont 
sont  animés  les  divers  poinis  du  solide  à  un  même  instant, 
ont  entre  elles  les  mêmes  lapporls  (juc  dans  le  cas  d'un 
mouvement  de  rotation  unifoinu»  ;  ces  vitesses  sont  propor- 
tionnelles aux  distances  des  points  à  Taxe  de  rotation.  Si  Ton 
nommer  la  vitesse  d'un  point  situé  à  la  distance  /•  de  Taxe, 
on  aura  encore 
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§  20.  Si  Ton  imagine  qu'une  Ogure  plane  soit  animée 
d'un  mouvement  de  rotation  autour  d'un  axe  perpendiculaire 
à  son  plan,  on  voit  que  cette  figure  ne  sortira  pas  de  ce 
plan.  On  peut  la  regarder  comme  tournant  dans  son  plan, 
autour  du  point  d'intersection  de  ce  plan  avec  Taxe  dont 
nous  venons  de  parler  :  ce  point  prend  le  nom  de  centre  de 
rotatiofi  de  la  figure. 

Tout  ce  qui  a  été  dit  du  mouvement  de  rotation  d'un 
solide  autour  d'un  axe,  peut  s'appliquer  directement  au 
mouvement  de  rotation  d'une  figure  plane  dans  son  plan. 

§  21.  Moavement  élémentaire  d'ane  Ogure  plane 
dans  son  plan.  —  Pour  nous  rendre  compte  de  la  manière 
dont  s'effectue  un  mouvement  élémentaire  (§  15)  quelconque 
d'une  figure  plane  qui  se  déplace  dans  son  plan,  nous  com- 
mencerons par  établir  la  proposition  suivante  :  Une  figure 
plane,  mobile  dans  son  plan,  peut  ôtre  amenée  d'une  quel- 
conque de  ses  positions  à  une  autre,  par  un  mouvement  de 
rotation  autour  d'un  des  points  du  plan. 

Pour  le  démontrer,  considérons  une  droite  faisant  partie 


Flg.  12. 


de  la  figure  mobile;  et  supposons  que  celte  droite  soit  diri- 
gée suivant  MN,  fig.  12,  dans  la  première  position  de  la  fi- 
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gure,  et  suivant  M'N'  dans  sa  seconde  position.  En  A  se 
trouvent  deux  points,  l'un  de  la  ligne  MN,  Tautre  de  la 
ligne  M'N'.  Soit  B  le  point  de  la  ligne  MN  qui  est  venu  se 
placer  en  A  sur  M' N'  ;  soit  de  même  C  le  point  de  M'N'  où 
est  venu  se  placer  le  point  A  considéré  comme  appartenant 
à  M  N.  On  aura  nécessairement 

AB=AC. 

Soit  enfin  0  le  centre  du  cercle  passant  par  les  trois  points 
A,  B,  C.  Si  Ton  fait  tourner  la  droite  M  N  autour  du  point  0 
comme  centre,  jusqu'à  ce  que  le  point  B  vienne  en  A,  le 
point  A  de  cette  droite  viendra  en  C  ;  la  droite  M  N  se  placera 
suivant  M'N';  et  la  figure  mobile,  supposée  liée  à  cette 
droite  qui  Tentraîne  dans  son  mouvement,  passera  delà  pre- 
mière position  à  la  seconde. 

Cette  démonstration  suppose  que  les  deux  positions  M  N, 
M'N',  de  la  droite  que  Ton  considère  se  coupent  en  un  cer- 
tain point  A.  Il  pourrait  arriver  qu'il  n'en  fut  pas  ainsi  ;  les 
deux  lignes  MN,  M'N'  pourraient  être  parallèles,  ou  bien 
se  superposer.  Dans  ce  cas,  pour  amener  tous  les  points  de 
M  N  à  coïncider  avec  les  points  qui  leur  correspondent  sur 
M'N',  il  suffirait  de  donner  à  MN,  et  par  conséquent  à  la 
figure  mobile  que  nous  supposons  liée  à  celle  ligne,  un  mou- 
vement de  translation  recliiigne  d'une  direction  convenable. 
Or  un  mouvement  de  ce  genre  peut  être  regardé  comme 
étant  un  mouvement  de  rotation  autour  d'un  centre  situé  à 
rinfini.  La  proposition  énoncée  ci-dessus  est  donc  toujours 
vraie,  à  la  condition  de  regarder  le  mouvement  de  translation 
recliiigne  d'une  figure  plane  dans  son  plan  comme  n'étant 
qu'un  cas  particulier  du  mouvement  de  rotation  autour  d'un 
point  du  plan. 

§  22.  Quel  que  soit  le  mouvement  d'une  figure  plane 
dans  son  plan,  nous  pouvons  le  décomposer  en  une  suite  de 
mouvements  élémentaires,  conformément  à  ce  que  nous 
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avons  dil  précédemment  (§  15).  Considérons  donc  un  de  ces 
mouvements  élémentaires. 

La  figure  peut  être  amenée  de  la  position  qu'elle  occupe 
au  commencement  de  ce  mouvement  à  celle  qu'elle  occupe 
à  la  fin,  au  moyen  d'une  rotation  autour  d'un  certain  point 
du  plan.  Mais,  les  chemins  parcourus  par  les  divers  points 
de  la  figure  mobile,  dans  ce  mouvement  de  rotation,  étant 
évidemment  infiniment  petits,  on  peut  les  regarder  comme 
rectilignes  ;  et  par  conséquent  ils  coïncident  exactement . 
avec  les  chemins  que  ces  points  parcourent  dans  le  mouve- 
ment élémentaire  dont  nous  nous  occupons  :  donc  ce  mou- 
vement élémentaire  est  identique  avec  la  rotation  à  l'aide  de 
laquelle  on  a  amené  la  figure  de  sa  position  initiale  à  sa  posi- 
tion finale. 

On  voit  par  là  que  tout  mouvement  élémentaire  d'une 
figure  plane,  dans  son  plan ,  est  un  mouvement  de  rotation 
infiniment  petit  autour  d'un  des  points  du  plan,  point  qui 
peut  être  situé  à  l'infini.  Les  centres  autour  desquels  s'efiec- 
luent  ainsi  les  divers  mouvements  élémentaires  dont  la  suc- 
cession constitue  le  mouvement  total  de  la  figure,  sont  géné- 
ralement différents  les  uns  des  autres  ;  et  la  figure  ne  tourne 
autour  de  chacun  d'eux  que  pendant  un  intervalle  de  temps 
infiniment  petit  :  c'est  pour  cela  qu'on  donne  à  chacun  de  ces 
points  le  nom  de  centre  ingtantane  de  rotation, 

§  23.  Il  résulte  de  ce  que  nous  venons  de  dire  que, 
dans  le  mouvement  d'une  figure  plane  qui  se  déplace  d'une 
manière  quelconque  dans  son  plan,  les  chemins  infiniment 
petits  parcourus  par  les  dilTérenls  points  de  la  figure,  pen- 
dant un  nu^me  élément  de  temps,  sont  des  arcs  de  cercle 
ayant  tous  pour  centre  le  centre  instantané  de  rotation  de  la 
figure  correspondant  à  cet  élément  du  temps;  ou,  end'autr<»s 
termes,  les  normales  aux  trajectoires  des  difl'érents  points  de 
la  figure  mobile,  menées  par  les  positions  qu(î  ces  points 
occupent  à  un  même  instant,  pass(*nt  toutes  par  lui  même 
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point  du  plan,  qui  est  le  centre  instantané  de  rotation  rela- 
tif à  cet  instant.  Il  en  résulte  encore  que  les  vitesses  des 
divers  points  de  la  figure,  à  un  même  instant,  sont  pro- 
portionnelles aux  distances  de  ces  points  au  centre  instan- 
tané de  rotation. 

Si  l'on  connaît  les  directions  des  vitesses  de  deux  des  points 
de  la  figure  mobile,  à  un  instant  quelconque,  on  trouvera  le 
centre  instantané  de  rotation  relatif  à  cet  instant,  en  menant 
par  chacun  des  points  une  perpendiculaire  à  la  direction  de 
sa  vitesse,  et  cherchant  le  point  de  rencontre  de  ces  deux 
per|>endiculaires.  Il  faut  pour  cela,  bien  entendu,  que  les 
deux  points  ne  soient  pas  tels  que  leurs  vitesses  soient  per- 
pendiculaires ù  la  ligne  droite  qui  les  joint.  Si  les  deux  per- 
pendiculaires aux  directions  d^s  vitesses  des  deux  points 
sont  parallèles  entre  elles,  le  centre  instantané  de  rotation 
se  trouve  à  Tintini,  et  le  mouvement  élémentaire  delà  figure 
est  un  mouvement  de  translation. 

Si,  outre  les  directions  des  vitesses  de  deux  des  points  de 
la  figure  mobile,  on  connaît  la  grandeur  de  l'une  de  ces  vi- 
tesses, on  peut  en  déduin»  les  vitesses  de  tous  les  autres 
points  de  la  figure.  11  suflit,  en  effet,  pour  cela,  de  détermi- 
ner d'abord  le  centre  instantané  de  rotation,  comme  il  vient 
d'être  dit,  et  de  s'appuyer  ensuite  sur  ce  que  la  vitesse  d'un 
point  quelconque  est  à  la  vitesse  connue  dans  le  rapport  des 
distances  du  centre  instantané  de  rotation  aux  deux  points 
auxquels  serap[)ortenl  ces  vitesses. 

Il  faut  bien  se  garder  de  croire  que  le  centre  instantané  de 
rotation  d'une  figure  plane,  uiobile.dans  son  plan,  est  le  centre 
de  courbure  des  trajectoires  des  divers  points  de  la  figure. 
Dans  le  mouvement  de  rol^ilion  él('*mentaire  autour  de  ce 
centre  instantané,  chaque  point  ne  décrit  qu'un  élément  de 
sa  trajectoire.  La  position  du  centre  instantané  de  rotation 
fait  donc  seulement  connaître  la  direction  de  la  tangente  à 
la  trajectoire,  sans  rien  indiquer  relalivemeiit  à  sa  courbure. 


Fig.  13. 
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§  24.  Appliquons  ce  qui  précède  à  quelques  exemples. 

SoitAB,/?^.  13, 
une  ligne  droite 
de  longueur  cons- 
tante qui  glisse 
dans  Tangle  droit 
YOX,  de  manière 
que  son  extrémité 
A  reste  toujours 
sur  Taxe  OX,  et 
que  son  extrémité 
B  reste  toujours 
sur  Taxe  OY.  Dans  la  position  qu  occupe  la  ligne  mobile 
AB,  les  normales  aux  trajectoires  des  deux  points  A,  B,  sont 
les  lignes  AC,  BC  menées  perpendiculairement  aux  axes 
OX,  0  Y  :  le  point  C  est  donc  le  centre  instantané  de  rotation 
de  la  ligne  A  B.  On  sait  que,  diaprés  la  manièi*e  dont  la  ligne 
AB  se  déplace,  la  trajectoire  du  point  D  est  une  ellipse 
ayant  ses  axes  dirigés  suivant  OXet  OY;  d'ailleurs  la  ligne 
DC  doit  étixî  normale  à  la  trajectoire  de  ce  point  D  :  donc 

la  ligne  EF,  perpendicu- 
laire à  DC,  est  la  tangente  à 
Tellipse  dont  nous  venons  de 
parler. 

Soit  encore  A BD,/îflr.  Ift, 
une  ligne  droite  qui  se  meut 
de  manière  à  passer  toujours 
par  un  point  fixe  0,  et  à 
avoir  toujours  son  point  B 
sur  la  ligne  fixe  M  N.  La  vi- 
Fig.  14.  tessc  du  point  B  étant  dirigée 
suivant  MN,  la  perpendicu- 
laire BC  à  la  ligne  M  N  doit 
passer  par  le  centre  instantané  de  rotation  de  la  ligne  mo- 
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bile.  Le  point  de  cette  ligne  ABD,  qui  est  actuellement  en 
0,  va  s'en  éloigner  pour  se  placer  à  une  distance  iniinimcnt 
petite  de  0,  sur  la  position  inflninient  voisine  de  la  droite 
mobile;  la  vitesse  de  ce  point,  qui  est  acluellcmonl  en  0, 
est  donc  dirigée  suivant  la  position  que  la  ligne  mobile 
prendra  après  s*étre  déplacée  d'une  quantité  infiniment 
petite,  et  par  conséquent  sa  direction  se  confond  avec  celle 
de  la  ligne  ABD  elle-même  :  la  perpendiculaire  OC  à  la 
ligne  ABD  doit  donc  aussi  passer  par  le  centre  instantané 
de  rotation.  Ainsi  le  centre  autour  duquel  s'effectue  le  mou- 
vement élémentaire  de  la  droite  mobile,  à  partir  de  sa  posi- 
tion actuelle,  est  le  point  C  où  se  coupent  les  deux  per- 
pendiculaires BC,  OC.  On  sait  que  le  point  I)  décrit  une 
conchoïdo  ;  C  D  est  la  normale  à  cette  courbe  ;  et  la  ligne 
EF,  perpendiculaire  à  CD,  est  sa  tangente. 

Soit  enfin  AB,  fig.  15,  une 
ligne  droite  de  longueur  cons- 
tante, dont  les  extrémités  A,  B, 
se  meuvent  sur  deux  circon- 
^'  NIa  -,..    ^     fércnces  de  cercle  ayant  les 

points  0, 0',  pour  centres.  Les 
normales  aux  trajectoires  des 
points  A  et  B  sont  les  rayons 
OA,  O'B  des  circonférences 
de  cercle  suivant  lesquelles 
ces  deux  points  se  meuvent  : 
le  point  de  concours  C  de  ces 
deux  rayons  est  donc  le  centre 
instantané  de  rotation  de  la 
droite  AB.  On  trouvera,  comme  précédemment,  les  tan- 
gentes EF,  EF'  aux  trajectoires  des  points  D,  D,  pris 
comme  on  voudra  sur  celte  droite  mobile. 

§   25.    llouvemenl  élémentaire  d^un   Noiide     dont 
t«u8  les  points  se  déplacent  parallèlement  à  un  même 


FIg.  15. 
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plan.  —  Pour  voir  en  (luoî  consiste  nu  mouvement  élé- 
mentaire quelconque  d*uii  solide  dont  tous  les  points  se  dé- 
placent parallèlement  à  un  plan  fixe  P,  considérons  les  points 
du  solide  qui  se  trouvent  dans  un  même  plan  P'  parallèle  à 
P.  L'ensemble  de  ces  points  forme  une  figure  plane  mobile 
dans  son  plan  P'.  Or  tout  mouvement  élémentaire  de  cette 
figure  plane  est  un  mouvement  de  rotation  autour  d'un  cer- 
tain point  C  du  plan  P',  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  un 
mouvement  de  rotation  autour  de  la  perpendiculaire  au 
plan  F,  ou  au  plan  P,  menée  par  le  point  C.  Le  solide  tout 
entier,  qui  est  lié  invariablement  à  la  ligure  dont  nous  par- 
lons, participe  au  même  mouvement  :  donc  tout  mouvement 
élémentaire  d'un  solide  dont  tous  k^s  points  se  déplacent  pa- 
rallèlement a  un  plan  flxe,  est  un  mouvement  de  rotation 
autour  d'un  axe  perpendiculaire  à  ce  plan. 

Il  peut  ari'iver  que  Taxe  de  rotation  autour  duquel  s'effec- 
tue le  mouvenient  élémentaire  du  solide  se  trouve  à  l'infini  : 
dans  ce  cas,  ce  mouvement  élémentaire  se  réduit  à  un  mou- 
vement de  translation. 

Les  axes  autour  desquels  le  solide  tourne  pendant  les 
divers  éléments  du  temps  qui  se  succèdent,  sont  générale- 
ment différents  les  uns  des  autres;  c'est  pour  cela  qu'on 
donne  à  Taxe  autour  duquel  s'effectue  la  rotation  élémen- 
Uûre  du  solide  à  un  instant  quelconque,  le  nom  d'ajr^  ing- 
tantanéde  rotation. 

§  26.  Mouvement  élémentaire  dPune  flgure  sphérl- 
que  sur  sa  sphère.  —  £n  appliquant  le  raisonnement  du 
§  21  au  cas  d'une  figure  sphérique  mobile  sur  la  sphère  où 
elle  est  placée,  et  remplaçant  les  lignes  droites  que  l'on  a 
considérées  par  des  an^s  de  grands  cercles,  on  démontre  la 
proposition  suivante  :  une  figure  sphériqiuî  peut  être  amenée 
d'une  quelconque  d(î  s(îs  positions  à  une  autre,  par  un  mou- 
vement de  rotation  autour  d'un  point  de  la  sphère  comme 
prMo,  ou  ce  qui  est  la  même  chose  par  un  mouvement  de 
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rotation  autour  dHui  diamètre  de  la  sphère  comme  axe. 

On  en  conclut,  comme  dans  le  §  22,  que  tout  mouvement 
élémentaire  d'une  figure  sphérique  sur  sa  sphère  est  un  mou- 
vement de  rotation  infiniment  petit  autour  d'un  point  de  la 
sphère  comme  pôle,  ou  bien  encore  autour  d'un  diamètre  de 
la  sphère  comme  axe. 

§  27.  Mouvement  élémentaire  d'un  solide  dont  un 
point  reste  immobile.  —  Lorsqu'un  solide  se  meut  de  telle 
manière  qu'un  point  0  qui  en  fait  partie  reste  (constamment 
en  repos,  les  divei*s  points  du  solide  qui  se  trouvaient 
d'abord  sur  la  surface  d'une  sphère  ayant  le  point  i)  pour 
centre,  forment  une  figure  sphérique  qui  se  déplace  en  res- 
tant sur  cette  sphère.  Or  tout  mouvement  élémentaire  de 
cette  figure  sphérique  est  un  mouvement  de  rotation  autour 
d'un  diamètre  de  la  sphère  :  le  mouvement  que  prend  en 
même  temps  le  solide  tout  entier  est  donc  aussi  une  rotation 
autour  de  ce  diamètre.  Ainsi  tout  mouvement  élémentaire 
d'un  solide  dont  un  point  reste  immobile  est  une  rotation 
autourd'un  axe  instantané  passant  parce  point. 

La  considération  de  la  figure  sphc'rique  formée  par  les 
divers  points  du  solide  situés  à  une  même  distance  du 
point  immobile  0,  fait  voir  encore  que  le  solide  peut  être 
amené  d'une  quelconque  de  ses  positions  successives  à 
une  autre  par  une  rotation  autour  d'un  axe  mené  par  le 
point  O. 

g  28.  Mouvement  élémentaire  d^un  solide  qui  se  dé- 
place d'une  manière  quelconque  dans  l'espace.  — 
Quel  que  soit  le  mouvement  d'un  solide  dans  l'espace,  on 
peut  l'amener  d'une  de  ses  positions  à  une  autre,  en  lui  don- 
nant d'abord  un  mouvement  de  translation,  ensuite  un  mou- 
vement de  rotation  autour  d'un  certain  axe. 

Soient  en  elîet  A,  B,  C,  D,  fig.  16,  divers  points  du  so- 
lide dans  sa  première  position,  et  A%  B',  C',  1)',  ces  mêmes 
points  pris  dans  la  seconde  position  du  solide.  Joignons  le 
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point  A  au  point  A'  par  une  ligne  droite,  et  menons  par  les 
pj    ^^  ^  points  B,  C,  D,  des  droites 

^'  \f'  BB",  CC",  DD"  égales  et 

parallèles  à  la  droite  A  A'. 
Pour  amener  le  solide 
de  la  première  position 
(ABCD)  à  la  seconde 
(A'B'C'D),  donnons-lui 
d'abord  un  mouvement  de 
translation  rectiligne  re- 
présenté en  grandeur  et  en  direction  par  la  ligne  A  A'  ;  les 
points  B,  C,  D,  viendront  en  B",  C",  D".  Il  n'y  aura  donc 
*  plus  qu'à  donner  au  solide  un  second  mouvement,  en  vertu 
duquel,  le  point  A'  restant  immobile,  les  points  B",  C",  D" 
viendront  en  B',  C,  D'.  Mais  nous  savons  que  ce  second 
déplacement  du  solide  peut  s'effectuer  par  une  rotation  au- 
tour d'un  axe  passant  par  le  point  immobile  A'  (§  27).  Donc, 
vn  définitive,  on  peut  amener  le  solide  de  la  première  posi- 
tion (ABCD)  à  la  seconde  (A'B'C'D),  en  lui  faisant  subir  : 
1°  une  translation  suivant  A  A'  ;  5"  une  rotation  autour  d'un 
axe  M  N  passant  par  A'. 

§  29.  Le  système  de  ces  deux  mouvements  que  l'on  donne 
au  solide  peut  être  varié  d'une»  infinité  de  manières,  tout  en 
produisant  le  même  résultat  définitif.  Il  suiïiten  effet,  pour 
cela,  de  faire  jouer  successivement  à  chacun  des  points  que 
l'on  peut  imaginer  faire  partie  du  solide,  le  rôle  que  l'on  a 
fait  jouer  au  point  A.  Parmi  ces  divers  systèmes  de  mouve- 
ments, il  en  existe  toujoui*s  un  dans  lequel  la  translation 
s'efTerlue parallèlement  à  l'axe  delà  rotation. 

Menons  en  effet  un  plan  P  perpendiculaire  à  l'axe  MN, 
et  considérons  la  figure  F  suivant  laquelle  ce  plan  coupe  le 
solide.  Dans  la  translation  suivant  A  A',  la  figure  F  se  trans- 
porte dans  un  plan  P',  parallèle  an  plan  P  ;  dans  la  rotation 
qui  s'efTectue  ensuite  autour  de  M  N,  celte  figure  F  tourne 
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dans  le  plan  F,  et  y  prend  une  certaine  position  F'.  Mais 
pour  faire  passer  la  figure  plane  dont  il  s'agit,  de  sa  pre- 
mière position  F  à  sa  dernière  position  F',  on  peut  d'abord 
lui  donner  un  mouvement  de  translation  suivant  la  perpen- 
diculaire qui  mesure  la  distance  des  plans  P,  P',  puis  la  faire 
tourner  dans  ce  dernier  plan  autour  d*un  point  convenable- 
ment choisi  :  si  Ton  conçoit  que  le  solide  soit  entraîné  par 
cette  figure,  on  voit  que  la  succession  des  deux  mouvements 
qui  viennent  d'être  indiqués  l'amènera  de  la  position  (  A  B  CD) 
à  fa  position  (A'B'C  D').  Il  résulte  de  là  que  l'on  peut  ame- 
ner un  solide  mobile,  d'une  quelconque  des  positions  qu'il 
occupe  successivement ,  à  une  autre  de  ces  positions ,  au 
moyen  d'une  translation  suivie  d'une  rotation  autour  d'un 
axe  de  même  direction  que  la  translation. 

§  30.  Considérons  maintenant  un  mouvement  élémentaire 
d'un  solide  qui  se  déplace  d'une  manière  quelconque  dans 
l'espace.  Il  résulte  de  ce  qui  vient  d'être  dit  que  le  solide 
peut  être  amené  de  la  position  qu'il  occupe  au  commence- 
ment de  ce  mouvement  à  celle  qu'il  occupe  a  la  fin,  par  une 
translation  infiniment  petite  suivie  d'une  rotation  infiniment 
petite  autour  d'un  axe  de  même  direction  que  la  translation. 
Mais  ce  n'est  pas  dans  la  succession  de  ces  deux  mouve- 
ments infiniment  petits  que  consiste  le  mouvement  élémen- 
taire du  solide;  car,  dans  ce  mouvenienl  élémentaire,  chacun 
des  points  du  solide  décrit  un  élément  rcctiligne  de  sa  tra- 
jectoire ;  tandis  qu'en  vertu  do  la  succession  de  la  translation 
et  de  la  rotation  dont  nous  venons  de  parler,  chaque  point 
va  de  sa  position  initiale  à  sa  position  finale,  en  parcourant 
une  ligne  brisée  formée  de  deux  éléments  rcclilignes  per- 
p(»ndiculaires  l'un  à  l'autre.  Voyons  donc  par  quoi  nous 
pourrons  remplacer  la  succession  de  la  ti'anslation  et  de  la 
rotation,  pour  avoir  le  mouvement  élémentaire  lel  qu'il  se 
produit. en  réalité. 

Lorsqu'une  vis  se  meut  en  pénétrant  à  Tinténeur  d'un 
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écroii  fixe,  chacun  des  points  de  la  vis  décril.  une  hélice;  les 
diveiiics  hélices  qui  formenl  ainsi  les  trajectoires  des  diffc'v- 
rents  points  de  la  vis  sont  tracées  sur  des  surfaces  cylindri- 
ques de  même  axe  et  ont  toutes  un  mc^me  pas.  Un  mouve- 
ment de  ce  genre  peut  être  désigné  sous  le  nom  de  moure- 
7nenl  hetiçoïdaL  Dans  un  mouvement  élémentaire  de  cette 
vis,  chacun  de  ses  points  décrit  un  élément  rectiligne  de  sa 
trajectoire  hélicoïdale;  d'ailleui's  la  vis  pourrait  évidemment 
être  amenée  delà  position  qu'elle  a  an  commencement  de  ce 
mouvement  élémentaire  à  celle  qu'elle  occupe  à  la  fin,  au 
moyen  d'une  translation  infiniment  petite  dans  la  direction 
de  son  axe,  suivie  d'une  rotation  infuiiment  petite  autour  de 
cet  axe. 

On  conclut  facilement  de  là  que  le  déplacement  total  d'un 
solide,  dû  à  la  succession  d'une  translation  infiniment  petite 
et  d'une  rotation  infiniment  petite  autour  d'un  axe  de  même 
direction  que  la  translation,  peut  être  produit  par  un  mouve- 
ment hélicoïdal  infiniment  petit  autour  du  même  axe;  et  par 
suite  que  tout  mouvement  élémentaire  d'un  solide  qui  se  dé- 
place d'une  manière  quelconque  dans  l'espace  est  un  mou- 
vement hélicoïdal,  c'est-à-dire  qu'il  peut  être  assimilé 
au  mouvement  d'une  vis  qui  pénètre  dans  son  écrou. 

§  31.  Lorsqu'une  vis  se  meut  à  l'intérieur  de  son  écrou, 
on  la  regarde  souvent  comme  animée  de  deux  mouvements 
existant  simultanément  :  on  dit  qu'elle  glisse  le  long  de  son 
axe,  et  qu'en  même  temps  elle  tourne  autour  de  cet  axe. 
D'après  cette  manière  de  voir,  un  mouvement  élémentaire 
quelconque  d'un  solide  mobile,  peut  être  regardé  comme 
dû  à  la  coexistence  d'une  rotation  autour  d'un  certain  axe  et 
d'un  glissement  le  long  de  cet  axe. 

La  ligne  droite  autour  de  laquelle  le  solide  tourne  et  le 
long  de  laquelle  il  glisse,  dans  chacun  de  ses  mouvements 
élémentaires  successifs,  change  géiuM^alement  de  position 
dans  l'espace  d'un  instant  à  un  autre.  C'est  pour  cela  qu'on 
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lui  donne  le  nom  d  a,r^  inslanlauê  de  rotation  et  de  glis- 
sement du  solide. 

Si  Ton  se  fonde  sur  la  première  manière  que  nous  avons 
indiquée  pour  amener  un  solide  d'une  quelconque  de  ses  po- 
sitions à  uueaulre  (§  28),  on  peut  dire  encore  que  tout  mou- 
vement élémentaire  du  solide  est  du  à  la  coexistence  d'une 
translation  égale  et  parallèle  au  mouvement  élémentaire  d'un 
de  ses  points^  et  d'une  rotation  autour  d'un  axe  passant  par 
ce  point. 

§  32.  Soit  e  la  quantité  infiniment  petite  dont  le  solide 
glisse  le  long  de  son  axe  instantané  de  rotation  et  de  glisse- 
ment, pendant  le  temps  infiniment  petit  dt.  Il  est  clair  que 
les  déplacements  correspondants  des  différents  points  du 
solide  sont  tels  que  leurs  projections  sur  cet  axe  sont  toutes 
égaies  à  e.  La  vitesse  d'un  point  quelconciue  s'obtient  en  di- 
visant son  déplacement  pendant  le  temps  rf/,  par  ce  temps; 
la  projection  de  cette  vitesse  sur  l'axe  instantané  de  rota- 
lion  et  de  glissement  s'obtiendra  donc  en  divisant  e  par 
df.  Donc  les  vitesses  dont  tous  les  points  du  solide  sont 
animés  simultanément,  à  un  instant  quelcou(|ne,  sont  telles 
que  leurs  projections  sur  l'axe;  instantané  de  rotation  et 
de  glissement  relatif  à  cet  instant,  sont  toutes  égales  entre 
elles. 

Il  résulte  de  là  que,  si  Ton  mène,  à  partir  d'un  même  point 
0  de  l'espace,  des  lignes  droites  égales  et  parallèles  aux  vi- 
tesses dont  les  divers  points  du  solide  sont  animés  à  un  même 
instant,  les  extrémit('*s  de  e(;s  lignes  droites  seront  toutes 
dans  un  même  plan  perpendiculaire  à  l'axe  instantiiné  de 
rotation  et  de  glissement;  en  sorte  que,  si  Ion  abaisse  du 
point  0  une  perpendiculaire  sur  ce  plan,  cette  peipendicu- 
laire  sera  parallèle  à  l'axe  instantané.  Or,  pour  déterminer  le 
plan  dont  il  s'agit,  il  sudit  d'en  connaître  trois  points  non  en 
ligne  droite;  il  sudit  donc  aussi  d avoir  mené  par  le  point  0 
trois  droites  égales  et  parallèles  aux  vitess(»s  simultanées  de 
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trois  points  du  solide,  avec  la  condition  que  ces  trois  vitesses 
ne  soient  pas  parallèles  a  un  même  plan. 

§  33.  Monvemenl  continu  d'une  i^nre  plane  dans 
son  plan.  —  Pour  arriver  à  nous  représenter  nettement  le 
mouvement  continu  d*une  figure  plane  dans  son  plan,  nous 
commencerons  par  considérer  le  cas  suivant. 

Supposons  que  la  figure  mobile 
''  tourne  d'abord  d'un  angle  a  autour 
d'un  point  0,  fig,  17,  puis  d'un 
angle  a  autour  d'un  second  point 
0',  ensuite  d'un  angle  a"  autour 
du  point  0",etc.  Prenons  la  figure 
à  rinstant  où  elle  va  commencer 
sa  rotation  autour  du  point  0,  et 
traçons-y  la  droite  OO'i  égale  à 
00',  et  faisant  avec  celle-ci  un 
angle  a;  après  avoir  mené  par 
O',  la  droite  O'i  M,  telle  que  l'angle  0  O'i  M  soit  égal 
à  l'angle  OO'O",  traçons  la  droite  O'i  0"i  égale  en  lon- 
gueur h  O'O",  et  faisant  avec  0',  M  un  angle  a';  constnii- 
sonsdcméme  l'angle  O'i  0"i  N  égal  à  l'angle  O'O'O'",  puis 
menons  la  ligne  0"i  0'"i  égale  à  0"0'",  et  faisant  un  angle 
a"  avec  0"  N  ;  et  ainsi  de  suite.  Lorscpic  la  figure  mobile 
aura  tourné  de  Tangle  a  autour  du  point  0,  le  point  O'i, 
entraîné' par  elle,  sera  venu  en  0',  et  O'iM  aura  pris  la  di- 
rection O'O".  La  figure  tournant  alors  d'un  angle  a  autouf 
de  ()',  la  droite  O'i  0"i  viendra  coïncider  avec  O'O",  et  le 
point  0"i  tombera  en  0".  La  troisième  rotation  de  cette  figure 
amènera  le  point  0"'i  en  0'",  et  ainsi  de  suite  :  en  sorte  que, 
pendant  le  mouvement  de  la  figure  mobile,  le  polygone 
00',0",0'",....  roulera  sur  le  polygone  OO'O"  0'"..!.  ;  ou 
bien  encore ,  si  le  premier  polygone  roule  sur  le  second,  en 
entraînant  avec  lui  la  figure  mobile,  il  donnera  à  cette  figure 
précisément  le  mouvement  que  nous  lui  avions  supposé. 


«omrEMBirr  b'uii  soude  ou  système  invariable.    ^5 

§  36.  Passons  maintenant  an  cas  oii  une  figure  plane  se 
meut  d'une  manière  quelconque  dans  son  plan.  Cette  figure 
est  animée  d'une  rotation  infiniment  petite  autour  d'un  centre 
instantané,  pendant  chaque  élément  du  temps  (§  22).  Ce 
centre  instantané  de  rotation  occupe  généralement  des  posi- 
tions différentes  sur  le  plan,  d'un  instant  à  un  autre  ;  géné- 
ralement aussi  il  coïncide  successivement  avec  divers  points 
de  la  figure  mobile.  Supposons  que  Ton  cherche  :  i"  le  lieu 
géométrique  des  positions  successives  de  ce  centre  instan- 
tané sur  le  plan;  2*»  et  le  lieu  géométrique  des  points  de  la 
figure  mobile  avec  lesquels  il  coïncide  successivement  II  est 
clair  qu'on  pourra  regarder  le  mouvement  de  cette  figure 
comme  dft  au  roulement  du  second  lieu  géométrique  sur  le 
premier. 

Dans  le  premier  des  trois  exemples  que  nous  avons  donnés 
dans  le  §  2ii,  la  diagonale  OC,  fig.  13,  est  toujours  égale  ù 
AB  :  donc  le  lieu  géométrique  des  positions  successives  du 
centre  instantané  C  sur  le  plan  YOX  est  une  circonforencc 
de  cercle  ayant  le  point  0  pour  centre  et  la  ligne  A  B  pour 
rayon.  D'un  autre  côté,  l'angle  BCA  étant  toujours  droit,  le 
lieu  géométrique  des  points  de  la  figure  mobile  avec  lesquels 
coïncide  successivement  le  centre  instantané  de  rotation, 
est  une  circonférence  de  cercle  décrite  sur  A  B  comme  dia- 
mètre. Le  mouvement  de  la  ligne  AB,  dont  les  extrémités 
glissent  sur  les  axes  OX,  0  Y,  peut  donc  Hvft  produit  par  le 
roulement  de  la  seconde  de  ces  deux  circonférences  à  Tinté- 
rieur  de  la  première. 

§  35.  Mouvement  continu  d'un  solide  dont  un  point 
reste  Immobile.  —  On  peut  étendre  immédiatement  ce  qui 
vient  d'être  dit  du  mouvement  continu  d'une  figure  plairtî 
dans  son  plan,  au  mouvement  continu  d'un  solide  dont  un 
point  reste  immobile. 

Les  positions  que  l'axe  instantané  de  rotation  du  solide 
prend  successivement  dans  l'espace,  forment  un  cône  ayant 
3. 
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pour  sommet  le  point  qui  reste  immobile.  Les  positions 
que  cet  axe  instantané  occupe  successivement  à  Hntérienr 
du  corps  forment  un  second  cône  ayant  le  même  sommet 
que  le  premier.  Le  mouvement  continu  du  solide  peut 
être  regardé  comme  dû  au  roulement  du  second  cône  sur  le 
premier. 

§  36.  Monvemenl  continu  d'an  solide  qui  se  déplace 
d'une  manière  quelconque  dans  respaee.  —  Nous 
pouvons  considérer  ce  mouvement  de  deux  manières  diffé- 
rentes. 

Tout  mouvement  élémentaire  d'un  solide  peut  être  re- 
gardé comme  du  à  la  coexistence  d'une  translation  égale  et 
parallèle  au  mouvement  élémentaire  d'un  des  points  du  so- 
lide, et  d'une  rotation  autour  d'un  axe  passant  par  ce  point 
(§  31).  Si  l'on  prend  toujoui's  le  même  point  du  solide  pour 
appliquer  cette  considération  dans  les  divers  éléments  du 
temps  qui  se  succèdent,  on  arrive  au  résultat  suivant  :  tout 
mouvement  continu  d'un  solide  peut  être  attribué  au  rou- 
lement d'un  cône  lié  au  solide,  sur  un  cône  qui  est  animé 
en  même  temps  d'un  mouvement  de  translation  dans 
l'espace. 

D'un  autre  côté,  si  l'on  considère  l'axe  instantané  de  ro- 
tation et  de  glissement  du  solide  relatif  à  chaque  élément  du 
temps,  on  voit  que  les  positions  que  cet  axe  occupe  successi- 
vement dans  l'espace  forment  une  surface  réglée  ;  et  que  les 
positions  qu'il  occupe  successivement  à  l'intérieur  du  solide 
forment  une  autre  surface  réglée.  Le  mouvement  du  solide 
peut  êti*e  regaixlé  comme  dû  au  roulement  de  la  seconde  de 
ces  deux  surfaces  sur  la  première,  accompagné  d'un  glis- 
sement le  long  de  la  génératrice  suivant  laquelle  les  deux 
surfaces  se  touchent. 


CHAPITRE  III. 
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§  37.  DéinltUa  du  monvemeMl  relatif.  —  Pour  étu- 
dier le  mouvemeot  d'un  point  dans  l'espace,  on  compare  la 
position  qu'il  occupe  à  chaque  instant  à  celle  de  certains 
points  fixes  qu'on  nomme  pointé  de  repère.  Le  mouvement 
du  point  mobile  est  complètement  déterminé  par  la  connais- 
sance des  changements  qu'éprouvent  successivement  ses 
distances  aux  points  fixes. 

Mais  si,  au  lieu  de  comparer  les  positions  successives  du 
point  mobile  à  des  points  fixes,  on  les  compare  à  des  points 
de  repère  qui  sont  eux-mc>mes  en  mouvement,  il  est  clair 
que  le  mouvement  que  Ton  trouvera  ainsi,  pour  le  point 
mobile  dont  on  s'occupe,  ne  sera  pas  son  mouvement  réel. 
Un  pareil  mouvement,  obtenu  en  se  servant  de  points  de 
repère  qui  ne  sont  pas  fixes,  se  nomme  un  mouvement  rela- 
tif; c  est  le  mouvenioiit  du  point  mobile  par  rapport  à  ces 
points  de  repère.  Par  opposition,  le  mouvement  réel  du 
point  dans  l'espace  se  nomme  mouvement  absolu, 

§  38.  Ce  qu^on  entend  par  mouvements  simullanéi» 
d^un  point.  —  Considéions  un  point  en  mouvement  sur  le 
pont  d'un  bateau  qui  se  meut  lui-même  le  long  d'une  rivière. 
Un  ubservalenr,  placé  sur  le  bateau  et  participant  à  son  mou- 
vement, vnia  le  point  mobile  se  déplacer  d'une  certaine 
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manière  par  rapport  au  bateau  et  à  lui-même  ;  mais  ce  mou- 
vement apparent  du  point  mobile  est  tout  différent  de  son 
mouvement  réel  dans  Tespace  :  ce  n'est  autre  chose  que  ce 
que  nous  venons  de  nommer  un  mouvement  relatif. 

La  connaissance  du  mouvement  apparent  du  point,  com- 
binée avec  celle  du  mouvement  que  possède  le  bateau,  con- 
duit facilement  à  la  connaissance  du  mouvement  réel  ou  ab- 
solu de  ce  point  dans  Tespace.  Supposons  en  effet  que  le 
bateau  soit  animé  d*un  mouvement  de  translation  rectiligne 
Fig.  18.  et  uniforme  suivant  la  di- 

^ Je       jw  z^;:::^-"-,.,^      rection  AB,  fig.  18,  avec 

^Lj^^^^^^^n^  ^^   une  vitesse  égale  à  AD; 

— -^^^    ^  *         ^^^''^^      et  que  le  point  mobile  ait 
^""^      ^  sur  le  pont  du  bateau  un 

mouvement  apparent  rectiligne  et  uniforme  suivant  la  di- 
rection AC,  avec  une  vitesse  égale  à  AE.  Au  bout  d'une 
seconde,  la  ligne  AC,  emportée  parallèlement  à  elle-même 
par  le  bateau ,  prend  la  position  DF  ;  mais ,  pendant  ce 
temps,  le  point  mobile  a  parcouru  la  portion  AË  de  cette 
ligne  :  donc,  à  la  fin  de  cette  première  seconde,  le  point  mo- 
bile se  trouve  en  G.  Au  bout  d'un  temps  quelconque  /,  le 
bateau  s'étant  mft  d'nne  quantité  AH = AD  x  /,  la  droite  AC 
se  trouve  dans  la  position  HL;  mais,  pendant  le  même 
temps,  le  point  mobile  a  parcouru  sur  la  ligne  mobile  AC  un 
chemin  AK  =  AE  X  I  ;  donc  ce  point  mobile  se  trouve  en  M 
à  la  fin  du  temps  t.  Le  rapport  de  AU  à  AD  étant  égal  au 
rapport  de  A  K  à  A  E,  ou  ce  qui  revient  au  même  au  rapport 
de  H  M  à  DG,  il  s'ensuit  que  la  position  M  du  mobile  à  la  fin 
du  temps  /  se  trouve  sur  la  ligne  droite  AN  qui  passe  par  les 
deux  points  A  et  G  :  donc  déjà  le  mouvement  absolu  de  ce  mo- 
bile est  un  mouvement  rectiligne  dirigé  suivant  la  droite  A  N. 
La  similitude  des  triangles  ADG,  AH  M,  montre  que 
l'on  a 

AM  =  AGx/: 
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donc  le  mouvement  absolu  du  point  mobile  est  uniforme,  et 
A  G  est  sa  vitesse. 

S  39.  Conce- 
vons en  général 
qu'unpoint,  rap- 
porté à  un  sys- 
tème d'axes  mo- 
biles  OX,  OY, 
OZ,  fig.  19,  dé- 
crive par  rap- 
port à  ces  axes 
une  ligne  quel- 
conque AB;  et 

y  que^   par  suite 

du  mouvement 
des  axes,  cette 
ligne  A  B  prenne 
successivement 

dans  Tespacc  les  positions  A'B,  A"b",  A"'B"' Le  point 

mobile  aura  dans  Fespacc  un  mouvement  absolu  que  nous 
pourrons  facilement  déterminer,  d'après  la  connaissance  de 
son  mouvement  relatif  suivant  la  ligne  A  B,  et  du  mouve- 
ment dont  sont  animés  les  axes. 

Supposons  que  les  positions  AB,  A'B',  A"B", de  la 

courbe  que  le  mobile  décrit  par  rappoi't  aux  axes,  corres- 
pondent aux  valeurs  /,  /',  /", du  temps;  supposons  en 

outre  qu'à  ces  diverses  époques  le  mobile  se  trouve  aux 
points  M,  N,  P,....  de  la  courlx^  mobile  A  B.  A  la  fin  du 
temps  /,  le  mobile  est  en  M.  A  la  fin  du  temps  t\  il  est  au 
point  Nde  la  courbe  A  B  ;  mais  cette  courbe  se  trouve  alors 
dans  la  position  A'  B',  et  le  point  N  a  été  transporté  en  N'  : 
donc  à  la  fin  du  temps  /',  le  mobile  est  en  N'.  On  verra  de 
même  qu'à  la  fin  du  temps  t'\  il  se  trouve  en  P"  ;  et  ainsi  de 
suite.  Le  point  mobile  décrit  donc  dans  Tespace  la  trajec- 


Fig.  19. 
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toire  MN'P'Q"',  et  il  y  occupe  les  positions  M,  i\',  P", 
Q'",.---  aux  instants  qui  correspondent  aux  valeurs  /,  /',  /", 
/'",....  du  temps. 

§  60.  Dans  les  deux  cas  que  nous  venons  d'examiner, 
on  considère  le  mouvement  du  point  mobile  par  rapport  au 
bateau  ou  aux  axes  mobiles,  et  le  mouvement  du  bateau  ou 
des  axes,  comme  étant  deux  mouvements  dont  le  point  est 
animé  simultanément.  Le  mouvement  du  point  par  rapport 
aux  points  de  repère  mobiles  auxquels  on  le  compare 
(bat(îau  ou  axes)  est  désigné  sous  le  nom  de  mouvement 
relatif,  comme  nous  lavons  déjà  dit;  le  mouvement  des 
points  de  repère  eux-mêmes  (bateau  ou  axes)  se  nomme 
mouvement  (Ventraînemen  t. 

L'opération  qui  a  pour  objet  de  trouver  le  mouvement 
absolu  d'un  point,  connaissant  son  mouvement  d'entraîne- 
ment et  son  mouvement  relatif,  constitue  ce  qu'on  nomme  la 
composition  des  mouvements.  Le  mouvement  d'entraîne- 
ment et  le  mouvement  relatif  sont  souvent  désignés  sous  le 
nom  collectif  de  mouvements  composants  ;  et  alors  on 
donne  au  mouvement  absolu,  qui  résulte  de  la  composition 
de  ces  deux  mouvements,  le  nom  de  mouvement  résultant. 

Un  point  qui  occupe  successivement  différentes  positions 
dans  l'espace,  ne  peut  évidemment  avoir  qu'un  setil  mouve- 
ment. Quand  nous  regardons  ce  point  comme  animé  à  la  fois 
de  deux  mouvements,  c'est  pai*  une  pure  opération  de  l'es- 
prit ;  cette  décomposition  d'un  mouvement  en  deux  autres  ne 
peut  évidemment  avoir  rien  de  réel  ('). 

(")  Pcut-oii  constater  'par  Vohservation  Vindépcndance  des  mouvements 
simultant^s  d'un  même  corps  I*  Nous  n'Iiés^ilons  pas  ù  uninncr  que  cela  n'est 
pas  i»ossil»lc  ;  et  nous  ne  saurions  assez  exprimer  notre  étonnemont  de  ce 
<|u'il  y  a  des  ]iersonncs,  éininentes  dans  la  science,  <[ui  pensent  et  écrixent 
W.  contraire.  I/existciiredes  iuou\euients  simultanés  d'un  cor]>s  n'a  nv.n  de 
réel  ;  c'est  siniplemenl  une  conception  «le  l'esprit,  sur  laipielle  l*ol)ser\alion 
n'a  |»as  de  prise.  N(»us  ne  iM)U\ons  pas  nunprendre  d'aill;'urs  ce  que  ro;i 
cnlcud  I  ar  Vindvpcnlcnrc  df  ces  ino:i\cmeuts  simultanés. 
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§  61.  Il  est  aisé  de  comprendre  que  l'on  peut  également 
regarder  un  point  comme  animé  à  la  fois  de  trois,  de 
quatre, .•••  mouvements.  Un  point  se  meut  sur  un  bateau,  le 
bateau  se  meut  sur  une  rivière,  la  terre  tourne  autour  de  la 
ligue  des  pôles,  elle  se  transporte  en  même  temps  aux  diffé- 
rents points  de  son  orbite  elliptique  autour  du  soleil.  Tous 
ces  mouvements  peuvent  être  considérés  comme  étant  des 
mouvements  simultanés  du  point  dont  on  s'occupe;  le  mou- 
vement absolu  de  ce  point  peut  être  obtenu  d'après  la  con- 
naissance de  ces  mouvements  simultanés,  tout  aussi  bien  que 
s'il  n'y  en  avait  que  deux. 

Le  mouvement  du  point  sur  le  bateau  est  un  mouvement 
relatif;  le  mouvement  du  bateau  par  rapport  à  la  terre  est  un 
mouvement  d'entraînement  :  la  composition  de  ces  deux 
mouvements  donnera  le  mouvement  du  point  mobile  par 
rapporta  la  terre.  Le  mouvement  résultant  de  cette  compo- 
sition est  encore  un  mouvement  relatif,  puisque  la  terre  n'est 
pas  en  repos  ;  le  mouvement  de  rotation  de  la  terre  autour 
de  la  ligne  des  pôles  est  un  mouvement  d'i'ntraînemcnt  :  la 
composition  de  ces  d(»ux  nouveaux  mouvements  donnera  le 
mouvement  du  point  mobile  par  rapport  à  des  axes  de  direc- 
tion constante,  passant  par  le  centre  de  la  terre,  et  ainsi 
de  suite. 

§  ti2.  Composition  des  vitesses.  —  Lorsqu'un  point 
mobile  est  regardé  comme  animé  à  la  fois  de  plusieurs  mou- 
vements, son  mouvement  réel  s'obtient  par  la  composition 
d(î  c(»s  mouvements  simultanés.  Nous  allons  voir  (|ue  la  vi- 
tesse du  point,  à  chaque  instant,  i)eul  s(î  déduire  d'une  ma- 
iiirn»  très-simple  des  vitcîsses  (pril  |)ossè(l(î  au  même  instant 
dans  cliacun  des  mouvements  composants. 

Dans  lexeniple  que  nous  avons  pris  dahonl,  d'un  point 
animé  d'un  nionvenient  rectili^ne  et  nnifoinie  sur  un  bale:ni 
()ni  se  meut  hii-mènuMrun  mouvement  d(;  translation  reclili- 
^ne  et  uniforme  r§  ;>8),  nous  avons  vu  que  la  vitesse  du 
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niouvemeiit  ubsulu  du  point  mobile  est  A  G,  fig.  18,  c'esl- 
ù-dire  qu'elle  est  représentée  par  la  diagonale  du  paraiiéio- 
gramme  A  DG£  dont  les  côtés  sont  les  vitesses  AD,  AE  des 
deux  mouvements  composants. 

Nous  allons  voir  que,  dans  le  cas  général  que  nous  avons 
considéré  ensuite  (§  39),  la  vitesse  du  mobile  dans  son  mou- 
vement absolu  se  déduit  encore  de  la  même  manière  des  vi- 
tesses dans  les  deux  mouvements  composants.  Si  nous  sup- 
posons que  rintervalle  de  temps  t' — ^,  employé  par  le  mobile 
à  aller  de  M  en  N',  fig.  19,  soit  infiniment  petit,  la  figure 
AIM'NN'  devient  un  parallélogramme;  car,  les  côtés  MN, 
M'N'  étant  deux  positions  infiniment  voisines  d'un  même 
élément  de  la  trajectoire  relative  AB,  et  faisant  entre  eux 
par  conséquent  un  angle  qui  ne  peut  être  qu'infiniment 
petit,  on  doit  regarder  ces  côtés  M  N,  M'K'  comme  égaux  et 
parallèles.  On  peut  donc  dire  que  le  déplacement  absolu 
MN'  du  mobile,  pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment 
petit,  est  la  diagonale  du  parallélogramme  qui  aurait  pour 
côtés,  1°  son  déplacement  relatif  M  N,  2**  son  déplacement 
d'entraînement  MM',  c'est-à-dire  le  déplacement  qu'il  aurait 
éprouvé  pendant  ce  temps,  s'il  n'avait  pas  changé  de  position 
par  rapport  aux  axes  mobiles.  Les  déplacements  infiniment 
petits  MN',  MN,  MM'  sont  pro- 
portionnels aux  vitesses  absolue, 
œlative,  et  d'entraînement,  puis- 
qu'on obtient  ces  vitesses  en  divisant 
les  déplacements  MN,  MN,  MM' 
par  le  temps  infiniment  petit  /' —  i: 
donc ,  si  l'on  construit  un  parallé- 
logramme sur  les  vitesses  relative 
et  d'entraînement  M  S,  MR,  fig.  20, 
la  diagonale  MT  de  ce  parallélo- 
gramme repiTsentera  en  grandeur 
et  en  direction  la  vitesse  absolue  du  mobile.  Cette  propo- 


Fig.  20. 
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sition  est  souvent   désignée  sous  le  nom   de  parallélo- 
gramme des  viteêsei. 

On  peut  observer  que,  si  les  vitesses  MR,  M  S  chan> 
geaicnt  de  rôles,  si  la  première  était  une  vitesse  relative,  et 
la  seconde  une  vitesse  d*entrainement,  la  construction  qui 
donne  la  vitesse  absolue  serait  exactement  la  même.  Aussi 
se  contente-t-on  souvent  de  dire  que  MR  et  M  S  sont  deux 
vitesses  dont  le  point  est  animé  simultanément,  sans  indi- 
quer laquelle  des  deux  est  une  vitesse  relative  ;  et  on  les 
confond  sous  le  nom  de  composantes  de  la  vitesse  absolue 
MT,  qui  esta  son  tour  nommée  leur  résultante. 

§  45.  Lorsqu*on  regarde  un  point  mobile  comme  animé 
à  la  fob  de  plus  de  deux  mouvements  (§  41),  on  obtient  sa 
vitesse  absolue  au  moyen  des  vitesses  des  divers  mouvements 
composants,  en  appliquant  successivement  la  construction 
du  parallélogramme  des  vitesses,  de  la  manière  suivante  : 
Fig*».  Soient  AR,  AC,  AD,  AE, 

fig.  21,  les  vitesses  du  point, 
dans  ciiacnn  de  ses  mouve- 
menls  composants.  On  trouve 
d'abord  que  A  F  est  la  résul- 
tante des  vitesses  AR,  A  Cj  en- 
suite que  A  G  est  la  résultante 
des  vitesses  A  F  et  A  D,  et  par 
\\  conséquent  la  résultante  des 
^^  trois  vitesses  AR,  A(],  AI); 
enfin  que  AH  est  la  résultante  de  A  G  et  AE,  c'est-à-dire 
la  résultante  des  quatre  vitesses  données. 

Pour  trouver  cette  résultante  d«'finitive,  on  peut  se  con- 
tenter de  mener,  par  rexlrémité  Rde  la  pieniièrc  vitesse  A 15, 
une  droite  RF  égale  et  parallèle  à  AC  ;  puis,  par  le  i)oint  F, 
une  droite  F  G  égale  et  parallèle  à  AD;  ensuilepar  le  point 
G,  une  droite  GH  égale  et  parallèle  à  AE  :  la  droite  AU,  qui 
joint  le  point  A  à  l'extrémité  du  polygone  ARFGIl  ainsi 
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formé,  est  la  résultante  cherchée.  Cette  construction,  à 
Taide  de  laquelle  on  détermine  la  résultante  d'un  nombre 
quelconque  de  vitesses  dont  un  point  est  animé  simultané- 
ment, se  nomme  polygone  des  vitesses. 

Il  est  clair  que  le  polygone  des  vitesses,  dont  le  parallé- 
logramme des  vitesses  n'est  qu'un  cas  particulier,  permet  de 
composer  les  vitesses  simultanées  d'un  point  dans  tous  les 
cas  possibles.  Si  ces  vitesses  simultanées  sont  de  même  di- 
rection et  de  même  sens,  on  en  déduit  que  la  vitesse  résul- 
tante est  égale  à  leur  somme,  et  qu'elle  est  dirigée  dans  la 
direction  et  dans  le  sens  de  chacune  d'elles.  Si  les  vitesses 
simultanées  sont  de  même  direction,  et  que  les  unes  soient 
dans  un  sens,  les  autres  dans  le  sens  opposé,  on  trouvera 
leur  résultante  en  faisant  la  somme  de  celles  qui  sont  diri- 
gées dans  un  sens,  et  la  somme  de  celles  qui  sont  dans  le 
sens  contraire ,  puis  retranchant  la  plus  petite  de  ces  deux 
sommes  de  la  plus  grande  :  la  diiTérence  ainsi  obtenue  sera 
la  vitesse  résultante ,  et  elle  sera  dirigée  dans  le  sens  de  la 
plus  grande  des  deux  sommes  dont  nous  venons  de  parler. 

§  UU.  Dans  le  cas  où  les  vitesses  composantes  sont  au 
nombre  de  trois,  et  où  leurs  directions  ne  sont  pas  dans  un 
même  plan,  on  peut  trouver  la  résultante  par  un  moyen  un 
peu  différent,  que  nous  allons  faire  connaître. 

1  ig.  22.  Soient  AB,  AC,  AD,  fîg.  22, 

^^r^ les  trois  vitesses  composantes. 

V'Vx  \\  t"  construisant  un  parallélo- 

Y\\  X^  \  \  gramme  sur  AB  et  AC,  on  trou- 

AV'v-V.'X VAif        vera  la  résultante  AE  de  ces 

\  \  '.    H— — \c   \  .  .  .         . 

N   \   \        deux  vitesses  ;  si  ensuite  on  me- 

''^,\  \       ne,  par  le  point  E,  une  droite 

E 'y:\      EF  égale  et  parallèle  à  AD,  AF 

sera  la  résultante  des  trois  vi- 
tesses Ali,  AC,  AD.  Or,  si  l'on  mène  par  les  points  B,  C,  des 
droites  BG,  Cil,  aussi  égales  et  parallèles  à  AI),  les  extré- 
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Fig.  23. 


mités  D,  F,  G,  H  des  quatre  droites  égales  et  parallèles 
AD,  EF,  BG,  CH,  formeront  un  parallélogramme  égal  et 
parallèle  au  parallélogramme  ABCE.  Donc  la  vitesse  résul- 
tante AF  est  la  diagonale  d'un  parallélipipède  construit  sur 
les  trois  vitesses  composantes  AB,  AC,  AD.  Cette  construc- 
tion, spéciale  au  cas  de  trois  vitesses  composantes  non  situées 
dans  un  même  plan,  se  nomme  parallélipipède  des  vitesses, 
§  /i5.  On  a  souvent  besoin  de  décomposer  une  vitesse  en 
deu\  ou  trois  composantes  suivant  des  directions  données. 
Cette  décomposition  s'effectue  très-facilement,  en  se  fondant 
sur  ce  qui  précède. 

Soit  AB,  fig,  23,  une  vitesse 
qu'il  s'agit  de  décomposer  en  deux 
autres  dirigées  suivant  les  lignes 
AC,  AD.  On  obsene  d'abord  que, 
pour  que  cela  soit  possible,  il  faut 
que  la  vitesse  donnée  AB  soit  dans 
le  plan  CAD.  Si  cette  condition 
est  remplie,  il  suffit  de  mener  par  le  point  B  des  parallèles 
BE,  BF  aux  lignes  AD,  AC  :  AE  et  A  F  sont  les  deux  com- 
posantes cherchées. 

Soit  encore  AB,  fig,  ^k ,  une 
vitesse  qu'il  s'agit  de  décom- 
poser en  trois  autres  dirigées 
suivant  les  lignes  AC,  AD,  AE, 
non  situées  dans  un  même 
plan.  Menons  par  le  point  B 
trois  i)lajis  respectivement  pa- 
rallèles aux  plans  DAE,  CAE, 
CAD,  et  cherchons  les  points 
F,  G  ,  H  où  ces  plans  coupent 
les  lignes  AC,  AD  ,  AE  :  A  F, 
AG,  et  AH  sont  les  trois  vi- 
tesses composantes  qu'on  voulait  oblenii*. 


Fig.  2t\, 


FIg.  25. 
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§  46.  MonveaieMt  4*««  |Mlat  rapparié  à  iim  systèMe 
de  e—rémmméeB  rectili^nes.  —  Pour  définir  complète- 
ment les  positions  successives  d'un  point  mobile,  on  peut  les 
rapporter  à  un  système  de  coordonnées  rectilignes  ;  la  con- 
naissance des  variations  que  les  coordonnées  éprouvent  avec 
le  temps  entraîne  nécessairement  la  connaissance  des  dî- 
verees  circonstances  du  mouvement  de  ce  point. 

Considérons  d'abord 
le  mouvement  d'un 
point  qui  reste  tou- 
jours dans  un  même 
plan ,  et  rapportons 
ses  diverses  positions 
à  deux  axes  coordon- 
nés OX,  OY  tracés 
dans  ce  plan,  fig.  25. 
Soient  d?  TabcisseOm,  et  y  Tordonnéc  Omi  du  point  mobile 
M  à  la  fin  du  temps  t.  Ces  deux  coordonnées  a^,  y,  varient 
avec  le  temps,  en  sorte  qu'on  a 

Si  Ton  projette  le  point  M  sur  Taxe  OX,  parallèlement  à 
Taxe  OY,  la  projection  sera  m;  de  même,  si  on  le  projette 
sur  Taxe  OY,  parallèlement  a  Taxe  OX ,  sa  projection  sera 
m, .  Les  deux  relations  qui  précèdent  sont  donc  les  équations 
du  mouvement  des  projections  w,  mi,  du  point  M  sur  les 
deux  axes.  On  les  nomme  souvent  aussi  les  équations  du 
mouvement  du  point  M. 

LVIiminatiou  de  /  entre  ces  deux  éqnatioris  fournit  une 
relation  entre  les  variables  x,  y  ;  ce  n'est  autre  chose  que 
réqualion  de  la  trajectoire  du  point  M. 

Désignons  par  u  et  m  les  vitesses  des  projections  m,  mt 
du  point  M,  nous  aurons 


Ml 


■s"; =»■(')• 
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La  connaissance  de  ces  deux  vitesses  permet  de  trouver  la 
vitesse  v  du  point  M,  en  se  fondant  sur  ce  que  u  et  f/i  soiit 
les  projections  de  v  sur  les  a\es  OX,  OY  (§  13).  En  effet, 
si  nous  menons  par  le  point  M  deux  droites  MN,  MP  res- 
pectivement égales  à  i/,  i/i,  et  parallèles  aux  axes  OX,  OY, 
il  est  aisé  de  voir  (|ue  la  vitesse  v  doit  être  représentée  en 
grandeur  et  en  direction  par  la  diagonale  MQ  du  parallélo- 
gramme MNPQ;  cette  diagonale  MQ  est  la  seule  ligne  par- 
lant du  point  M,  dont  les  projections  sur  les  axes  soient 
u,  fif.  On  peut  donc  dire  que  la  vitesse  v  du  point  M  est  la 
résultante  des  vitesses  u,  wi  de  ses  projections  sur  les  axes 
OX,  OY  (§  42). 

Celle  conséquence,  à  laquelle  nous  venons  de  parvenir, 
peut  être  établie  d'une  autre  manière.  On  peut  concevoir 
que  le  point  mobile  parcoure  la  droite  OX,  de  manière  que 
réquation  de  son  mouvement  sur  celte  ligne  soit 

^  =,/  (0  ; 

et  qu'en  même  temps  la  ligne  OX  soit  aniuK'e  d'un  mouve- 
ment de  translation  rectiligne  parallèle  à  OY  et  représenté 
par  réquation 

y=?  (0. 

En  vertu  de  Texistence  simultanée  de  ces  doux  mouvements, 
le  point  M  se  mouvra  dans  le  plan  YOX  comme  nous  Tavions 
supposé  d'aboi'd.  Ce  mouvement  absolu  du  point  M  peut  donc 
élre  regard*'»  comme  résultant  d(î  la  composition  des  niouve- 
m(»nts  de  ses  deux  projections  sur  les  axes  OX,  OY;  et  par 
suite,  sa  vitesse  v  doit  être  la  résultante  des  vitesses  tty  m  de 
ses  projections. 

§  M.  Il  est  facile  d'étendre  ce  qui  vient  d  être  dit  au  cas 
où  Ton  rapporte  les  positions  successives  d'un  point  mo- 
bile M  à  trois  axes  OX,  OY,  OZ,  fifj.  20.  Si  Ton  désigne  par 
X,  y,  z  les  trois  coordonnées  0/w,  Oz/ij,  Omi  du  point  M,  à 
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la  fin  du  temps  /,  ces  quantités  varient  avec  le  temps,  en  sorte 
qu*on  a 


Fig.  2ft, 


Les  points  m,  mj, 
7112  sont  les  projections 
de  M  sur  les  axes,  fai- 
tes parallèlement  aux 
plansYOZ,XOZ,XOY. 
Les  trois  relations  qui 
prccèd(înl   sont  donc 
les  équations  du  mou- 
vement  de   ces  pro- 
jections du  point  M; 
on  leur  donne   aussi 
le    nom    d'équations 
du     mouvement     du 
point  M. 
En  éliminant  la  va- 
riable /  entre  ces  trois  équations,  on  trouve  deux  relations 
entre  les  variables  x,  y,  z  :  ce  sont  les  équations  de  la  ti'a- 
jocloire  du  point  M  dans  Tespace. 

Représentons  par  u,  Ui ,  ui  les  vitesses  des  projections  w, 
mi,  nu  du  point  M,  nous  aurons 

Ces  vitesses  u,  ux ,  î/-2,  sont  les  projections  de  la  vitesse  p  du 
point  M  dans  Fespace.  On  en  conclura  sans  peine  que,  si 
Ton  mène  par  le  point  M  trois  droites  parallèles  aux  axesUX, 
OY,  OZ,  et  égales  respectivement  ù  u,  i^i ,  uij  la  vitesse  rest  la 
diagonale  du  parallélipipède  construit  sur  ces  trois  droites. 
Donc  cette  vitesse  v  du  point  M  est  la  résultante  des  trois 
vitesses  n,  ux,  1/2,  de  ses  projections  sur  les  axes  (§  ftft). 
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On  parvient  au  même  résultat  en  supposant  que  le  point 
mobile  se  meuve  sur  Taxe  OX  conformément  à  Féquation 

qu*en  même  temps  cet  axe  OX  ait  un  mouvement  de  trans- 
lation  rectilîgne,  parallèle  ù  Taxe  OY,  et  représenté  par  l'é- 
quation 

y  =  T  (0  î 

et  qQ*enfin  le  plan  XOY  ait  aussi  un  mouvement  de  transla- 
tion rectiligne,  parallèle  à  Taxe  OZ,  et  représenté  par  Fé- 
quation 

La  coexistence  de  ces  trois  mouvements  équivaut  au  mou- 
vement du  point  M  dans  l'espace,  tel  que  nous  l'avions  d'a- 
bord considéré.  On  peut  donc  regarder  les  mouvements  des 
projections  du  point  M  sur  les  axes  comme  étant  les  mou- 
vements composants  de  son  mouvement  absolu  ,  et  par  con- 
séquent les  vitesses  u,  Ui,  wj,  des  projections  m,  mt,  mi , 
sont  les  composantes  de  la  vitesse  v  de  ce  point  M. 

g  ^S.  Monvement  d^un  point  rapporté  à  an  système 
de  eoordonnées  polaires.  —  On  peut  encore  rapporter  les 
diverses  positions  d'un  point  mobile  à  im  système  de  coor- 
données polaires.  Nous  allons  examiner  successivement  le 
ras  des  coordonnées  polaires  dans  un  plan,  et  celui  d.'s 
coordonnées  polaires  dans  l'espace. 

Soient  P  le  pôle,  et  ÂP 
l'axe  polaire,  pg.  27,  aux- 
quels sont  rapportées  les  po- 
sitions du  point  mobile  M, 
qui  se  meut  en  restant  dans 
^  un  plan  passant  par  l'axe  AP. 
Fig.  27.  Désignons  par    r  le   rayon 

vecteur  MP,  et  par  0  l'angle  MPA.  Les  quantités  r  et  0  va- 
rient avec  le  temps  /,  la  connaissance  des  relations  qui  les 

i 
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lient  à  celle  dernière  variable  siiiTit  poiii'  que  le  mouvement 
du  point  M  soit  complètement  connu.    . 

On  peut  regarder  le  point  M  comme  marchant  le  long  du 
rayon  vecteur,  pendant  que  œ  rayon  vecteur  tourne  autour  du 
pôle.  La  composition  de  ces  deux  mouvements  simultanés  du 
point  M  donnera  son  mouvement  réel.  Le  mouvement  du 
point  M  le  long  du  rayon  vecteur  est  un  mouvement  relatif; 
dans  ce  cas,  on  lui  donne  le  nom  spécial  de  mouvement  de 
glUsemetit,  Le  mouvement  de  rotation  du  rayon  vecteur 
autour  du  pôle  est  un  mouvement  d'entraînement  ;  on  lui 
donne  également  ici  un  nom  spécial,  celui  de  numvetnent 
de  circulatiofi . 

La  vitesse  d(^  glissement  du  point  M  I(î  long  du  rayon 
vecteur  est 

dt' 
La  vitesse  de  circulation  du  point  M,  supposé  immobile  sur 
le  rayon  vecteur,  est 

Si  Ton  porte  la  première  en  MS,  sur  le  prolongement  du 
rayon  vecteur  PM,et  la  seconde  en  AIR,  suivant  une  perpen- 
diculaire à  ce  rayon  v^^cteur,  on  trouvera  la  vitesscî  abso- 
lue MT  du  point  M,  en  appliquant  la  construction  du  paral- 
lélogramme des  vitesses  aux  deux  composantes  MR,  MS. 

§  69.    Loi'squ'un   point 
^'ï'-  ^'  mobile   M  se   meut  d'une 

manière  quelconque  dans 
l'espace,  on  peut  définir  sa 
position  à  chaque  instant  en 
donnant  :  1°  sa  distance  r 
à  un  point  fixe  ou  pôle  P, 
fig,  28  j  2°  l'angle  9  que  le 
rayon  vecteur  MP  fait  avec  sa  projection  orthogonale  PB 
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sur  un  plan  fixe  APB;  S"  enfin  Fangle  9  que  la  projection 
PB  fait  avec  une  ligne  fixe  PA  tracée  dans  ce  plan.  Les  trQis 
coordonnées  r,  0,  f  varient  avec  le  temps  t.  Les  relations 
qui  les  lient  à  cette  dernière  variable  constituent  les  équa- 
tions du  mouvement  du  point  M. 

Ou  peut  regarder  le  mouvement  du  point  M  dans  Tespaee 
comme  résultant  de  la  composition  de  trois  mouvements  si- 
multanéSy  savoir  :  1°  un  mouvement  de  glissement  du  point  M 
le  long  du  rayon  vecteur  PM  ;  T  un  mouvement  de  rotation 
du  rayon  vecteur  PM  autour  du  point  P,  dans  le  plan  BPM  ; 
d**  un  mouvement  de  rotation  du  plan  BPM  autour  de  Taxe 
PZ  perpendiculaire  au  plan  APB.  La  vitesse  de  glisse- 
ment du  point  M,  le  long  du  rayon  vecteuri  est 

dt' 

La  vitesse  du  point  M,  supposé  immobile  sur  le  rayon  vecteur, 
pendant  que  cette  ligne  tourne  autour  du  point  P,  dans  le 
plan  BPM,  est 

di 
La  vitesse  du  point  M,  supposé  immobile  sur  le  plan  BPM, 
pendant  (|ue  ce  plan  tourne  autour  de  PZ,  .est 

d(L 


r  cos 


•s- 


Supposons  que  Ton  porte  la  première  de  ces  trois  vitesses 
sur  le  prolongement  du  rayon  vecteur  PM  ;  la  seconde  sur 
une  perpendiculaire  à  PM,  menée  par  le  point  M,  dans  le 
plan  BPM; et  la  troisième  sur  une  perpendiculaire  au  plan 
BPM,  menée  par  le  point  M  :  il  suffira  d^appliqucr  à  ces 
trois  vitesses  composantes ,  peipendiculaires  entre  elles 
deux  à  deux,  la  construction  du  parallélipipèdc  des  vi- 
tesses (§  tiU),  pour  trouver  la  vitesse  absolue  du  point  M 
dans  Tespace. 
4. 


Fig.  29. 
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§  50.  Méthode  de  Roberval,  pour  le  traeé  des  f an- 
H^enfes  anx  eonrbefi.  —  La  vitesse  d'un  point  mobile esl,  à 
chaque  instant,  dirigée  suivant  la  tangente  à  la  courbe  qu'il 
décrit.  Il  en  résulte  que  la  connaissance  de  cette  vitesse  en- 
traîne celle  de  la  tangente.  Concevons  que  le  mouvement  du 
mobile  soit  décomposé  en  plusieurs  mouvements  compo- 
sants; si  Ton  peut  trouver  les  vitesses  simultanées  dans  ces 
mouvements  composants,  ou  simplement  les  rapports  qui 
existent  entre  elles,  on  en  déduira  la  direction  de  la  vitesse 
absolue  du  mobile,  et,  par  suite,  la  direction  de  la  tangente 
à  sa  trajectoire.  Telle  est  la  méthode  indiquée  par  Roben^al 
pour  le  tracé  des  tangentes  aux  courbes.  Nous  allons  donner 
quelques  exemples  de  son  application. 

Reprenons  la  conchoïde ,  dont 
nous  nous  sommes  di^ù  occupi»s 
(S  -^)-  ^"  mène  par  le  point  fixe 
0,  fig,  29,  une  droite  quelconque 
OAB,  et  Ton  porte  sur  cette  droite 
une  longueur  constante  AR,  à  par- 
tir du  point  A  où  elle  coupe  une 
droite  fixe  MN  :  la  conchoïde  est 
le  lieu  des  points  B  ainsi  obtenus. 
Si  nous  regardons  le  point  0 
comme  un  pôle  autour  duquel 
tourne  le  rayon  vecteurOAB,  nous 
pourrons  regarder  les  vitesses  des 
points  A  et  B  comme  résultant  chacune  de  la  composition 
d'une  vitesse  de  circulation  autour  du  point  0  et  d'une 
vitesse  de  glissement  le  long  du  rayon  vecteur  (§  68).  Les 
vitesses  de  glissement  de  ces  deux  points  A  et  B  sont  évi- 
demment égales,  puisque  la  distance  de  ces  deux  points 
ne  varie  pas.  D'un  aulre  coté,  leurs  vitesses  de  circulation 
sont  propoMionnelies  à  l<'Ui*s  distantes  OA,  OB,  au  point 
fixe  0.  Lu  \itesse  absolue  du  point  A  e>t  dirigée  suivant  la 
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ligne  MN  ;  soit  AC  celle  vitesse  :  en  construisant  le  rectangle 
AECD,  on  aura  AD  pour  la  vitesse  de  circulation  du  point  A, 
et  AE  pour  sa  vitesse  de  glissement.  Si  nous  traçons  BF  per- 
pendiculaire à  Oli,  jusqu'à  la  rencontre  de  la  ligne  OD  pro- 
longée, BF  sera  la  vitesse  de  circulation  du  point  B  ;  si  nous 
portons  en  outre ,  sur  le  prolongement  de  OB,  une  lon- 
gueur BG  égale  a  AE,  BG  sera  la  vitesse  de  glissement  du 
point  B  :  la  diagonale  BIl  du  rectangle  BFGH  sera  donc  la 
vitesse  du  point  B,  et,  par  conséquent,  cette  ligne  BH  sera 
la  tangente  à  la  couchoïde  au  point  B. 

.  LVIlipse  est  le  lieu 

^y/^  \  des  points  A,  pg,  30, 

^/\^->s^,^^\  tels  que  la  somme  de 

^^       i ---^^^^ *  leurs  distances  A  F,  AF', 

y^  r  \        à  deux  points  fixes  F,F', 

^  l,  •  est  constante.  Si  nous 

regardons  le  point  A 
comme  appartenant  au  rayon  vecteur  AF ,  mobile  autour 
du  point  F,  sa  vitesse  pourra  (Hre  décomposée  en  une 
vitesse  de  circulation  et  une  vitesse  de  glissement.  Il  en 
sera  de  même  si  nous  regardons  ce  point  A  comme  appar- 
tenant au  rayon  vecteur  A  F',  mobile  autour  du  point  F'. 
La  somme  AF-h  AF'  restant  constante,  il  en  résulte  né- 
cessairement que  les  deux  vitesses  de  glissement  du  point  A 
sont  égales,  et  que,  si  Tune  des  deux  est  dirigée  suivant 
le  prolongement  de  FA,  lautre  est  dirigée  de  A  vers  F'.  Soit 
AB  la  vitesse  de  glissement  du  point  A  sur  le  rayon  vecteur 
FA  ;  si  nous  connaissions  la  vitesse  de  circulation  corres- 
pondante, il  nous  suHirait  de  la  porter  sur  la  perpendicu- 
laire BC  au  rayon  vecteur  FAB,  i)uis  de  joindre  son  extrémité 
au  point  A  :  la  ligne  ainsi  obtenue  serait  la  vitesse  du  point  A. 
Soit  de  même  AD  la  vitesse  de  glissement  du  point  A  sur  le 
rayon  vecteur  F' A  ;  en  portant  la  vitesse  de  circulation  cor- 
respondante sur  la  perpendiculaire  DE  au  rayon  vecteur  FA, 
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et  joignant  son  extrémité  au  point  A,  nous  aurions  encore  la 
vitesse  de  ce  point.  L'extrémité  de  la  ligne  qui  représente  la 
vitesse  du  point  A,  devant  se  trouver  à  la  fois  sur  BC  et  sur 
DE,  sera  donc  le  point  G,  où  les  deux  lighes  BC,  DE  se  ren- 
contrent ;  et  par  conséquent  AG  sera  cette  vitesse.  L'égalité 
des  lignes  AB,  AD,  montre  que  la  ligne  AG,  qui  est  la  tan- 
gente à  l'ellipse  en  A,  divise  l'angle  BAD  en  deux  parties 
égales. 

§  51.  Mouvements  simultanés  d'un  solide.  —  Si  l'on 
rapporte  les  positions  successives  des  différents  points  d'un 
solide  en  mouvement  à  des  axes  coordonnés  qui  se  dépla- 
cent eux-mêmes  dans  l'espace,  on  trouvera  ainsi,  non  pas 
le  mouvement  absolu  du  solide,  mais  son  mouvement  relatif 
par  rapport  à  ces  axes  mobiles.  On  peut  regarder  le  solide 
comme  animé  à  la  fois  de  deux  mouvements,  dont  l'un  est  le 
mouvement  relatif  dont  nous  venons  de  parler,  et  l'autre  est 
le  mouvement  d'entraînement  qu'il  aurait  s'il  était  lié  invaria- 
blement aux  axes  mobiles.  Le  mouvement  réel  du  solide  s'ob- 
tiendra par  la  composition  du  mouvement  relatif  et  du  nwu- 
vement  d'entraînement  que  nous  substituons  par  la  pensée  à 
ce  mouvement  réel. 

Nous  avons  déjà  foitusagede  cette  considération,  qui  con-. 
siste  à  regarder  le  mouvement  réel  d'un  solide  comme  dû  à  la 
coexistence  de  deux  autres  mouvements,  lorsque  nous  avons 
dit  qu'une  vis  qui  pénètre  dans  son  écrou  glisse  le  loiig  de  son 
axe  et  tourne  en  même  temps  autour  de  cet  axe  (§  31). 

Un  solide  peut  d'ailleurs,  comme  un  point,  être  regardé 

comme  animé  à  la  fois  de  trois,  de  quatre mouvements 

distincts,  dont  la  composition  fournira  toujours  le  mouve- 
ment réel  du  solide  dans  l'espace. 

Nous  allons  voir  comment  on  pourra  composer  entre  eux 
les  divers  mouvements  simultanés  d'un  solide,  dans  tous  les 
cas  possibles;  et,  pour  cela,  il  nous  suffira  de  nous  occuper  de 
la  composition  des  mouvements  élémentaires  simultanés, 
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puisqu*en  appliquant  les  propositions  que  nous  allons  établir 
uux  mouvements  élémentaires  qui  se  produisent  pendant  les 
♦'éléments  successifs  du  temps,  on  en  déduira  sans  peine  la 
composition  des  mouvements  continus  simultanés  du  solide, 
de  quelque  nature  que  soient  ces  mouvements. 

§  52.  Composition  des  mouvements  élémentaires 
simaitanés  d'un  solide. — Composition  des  translations, 
— Si  un  solide  est  animé  à  la  fois  de  deux  mouvements  élémen- 
taires de  translation,  chacun  de  ses  points  décrira,  en  vertu 
du  mouvement  résultant,  la  diagonale  du  parallélogramme 
construit  sur  les  chemins  infiniment  pctitsqull  parcourrait  en 
vertu  de  chacun  des  mouvements  composants  (§  /i2).  Mais' 
tous  les  parallélogrammes  construits  ainsi,  pour  les  divers 
points  du  solide,  ont  leurs  côtés  égaux  et  pai'allèles;  leurs 
diagonales  seront  donc  aussi  égales  et  parallèles  :  donc  le 
mouvement  résultant  du  solide  sera  encore  un  mouvement 
de  translation.  On  voit  de  plus  que  la  vitesse  du  solide,  dan& 
ce  mouvement  résultant,  est  représentée  en  grandeur  et  en. 
direction  par  la  diagonale  du  parallélogramme  construit  sur 
les  droites  qui  représentent  les  vitesses  des  mouvements  com- 
posants. 

Si  un  solide  est  animé  d'un  nombre  (pielconcfue  de  n)ou- 
vements  élémentaires  de  translation,  son  mouvement  i*ésul- 
tant  sera  encore  un  inouvemeiil  de  iianslation ;  et  la  vi- 
tesse de  ce  mouvement  lésultant  s(»  d(''dnira  des  vitesses  des 
mouvements  composants,  par  la  construction  du  polygone, 
des  vitesses  (§  /j;5).  Dans  le  cas  où  il  n'y  aura  que  trois 
mouvements  composants,  et  où  les  vitesses  de  ces  trois  mou- 
vements ne  seront  pas  parallèles  iV un  même  i)lan,  la  con- 
struction du  polygone  des  vitesses  pourra  être  remplacée  par 
celle  du  paralléli[)ipèd(î  des  vitesses  (§  hf\). 

S  53.  Composition  d'une  translation  et  d'une  rota- 
tion, —  Considérons  un  solide  animé  à  la  fois  d'une  transla- 
tion, et  d'une  rotation  autour  d'un  axe  perpendiculaiix;  à  la 
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direction  de  la  truiislatioii.  Soit  0,  fig.  31,  la  projection  de 
,  Taxe  autour  duquel  s'effectue 

la  rotation  y  dans  le  sens  indi* 
.  kc"^^  que  par  la  flèche  a;  et  AB  la 

1    .... -^        direction  de    la   translatiou, 

I  dont  le  sens  est  indiqué  par  la 

flèche  b.  Désignons  par  tù  la 
vitesse  angulaire  de  la  rota- 
tion ,  et  par  v  la  vitesse  de  la  translation,  tùdi  sera  Tangle 
dont  le  solide  tourne  autour  dt;  Taxe  0,  pendant  le  temps 
dt,  et  vdt  sera  la  quautité  dont  il  se  déplace  parallèlement 
à  AB,  en  vertu  de  la  translation,  pendant  le  même  temps. 
Abaissons,  du  point  0  une  perpendiculaire  sur  AB ,  et  prc- 
nous  sur  celte  perpendiculaire  un  point  M  tel  que  Ton  ait 

r  =  û)  X  OM. 

Le  point  M  s'abaisse  au-dessous  de  OIVI ,  et  perpendiculai- 
rement à  cette  ligne,  d'une  quantité  co  c//  x  OM,  pendant 
le  temps  dt ,  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  Taxe 0  ;  il  s'é- 
lève en  même  temps,  suivant  la  même  direction,  d'une  quan* 
tité  V  dty  en  vertu  de  la  translation  :  ces  deux  quantités 
étant  égales,  d'après  la  manière  dont  le  point  M  a  été  choisi, 
il  en  résulte  que  ce  point  M  reste  immobile.  On  conclut  im- 
médiatement de  là  que  le  mouvement  résultant  du  solide  est 
une  rotation,  autour  d'un  axe  mené  parle  point  M,  parallèle- 
ment à  l'axe  0  de  la  rotation  composante.  Pour  trouver  la 
vitesse  angulaire  avec  laquelle  s'eflectue  cette  rotation  résul- 
tante ,  nous  observerons  que  le  point  0  se  déplace ,  pendant 
le  temps  dt ,  d'une  quantité  vdt  j  en  vertu  de  la  translation , 
et  qu'il  ne  se  déplace  pas  du  tout  en  vertu  de  la  rotation 
composante  ;  son  déplacement  total  est  donc  r  i//,  et  si  nous 
le  regardons  comme  dû  à  la  rotation  résultante ,  il  nous  suf- 
fira de  le  diviser  par  OM,  pour  avoir  l'angle  décrit  pendant 
le  temps  dt  en  vertu  de  cette  rotalion  :  le  quotient 
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vdt 
OM 

('*t;inl  rgal  à  o)  <// ,  d'après  la  i*elation  qui  nous  a  seiTi  ù  dé- 
lerniîiier  OM ,  il  s*eiisuit  que  la  vitesse  angulaire ,  dans  la 
rotation  résultante,  est  égale  à  &>.  Le  sens  de  cette  roUition 
résult:inte  est  d'ailleurs  indiqué  par  la  flèche  e,  c'est-à-dire 
cprilestle  même  que  celui  de  la  rotation  composante. 

Dans  le  cas  où  Ton  aura  un  solide  animé  à  la  fois  d'une 
translation,  et  d'une  rotation  autour  d'un  axe  non  perpendi- 
culaire à  la  direction  de  la  translation ,  on  décomposera  la 
translation  en  deux  composantes  (§§  52  et  ^5),  dont  l'une 
soit  parallèle  à  l'axe  de  la  rotation ,  et  l'autre  lui  soit  per- 
pendiculaire. On  composera  la  seconde  de  ces  translations 
composantes  avec  la  rotation ,  ce  qui  donnera  une  rotation 
<'»gale  autour  d'un  axe  parallèle  au  premier.  Il  restera  alors 
une  rotation ,  et  une  translation  dirigée  suivant  l'axe  de  cette 
rotation ,  dont  la  coexistence  équivaut  à  un  mouvement  héli- 
coïdal, tel  que  le  mouvement  d'une  vis  qui  pénètre  dans  son 
écrou  (§31). 

Le  mouvement  hélicoïdal  élémentaire  d'un  solide  pouvant 
être  regardé  comme  résultant  de  la  composition  d'une  rota- 
tion autour  de  l'axe  instantané  de  rotation  et  de  glissement 
du  solide,  et  d'une  translation  le  long  de  cet  axe,  il  est  facile 
d'en  conclure  l'expression  de  la  vitesse  d'un  point  quelcon- 
que du  solide  mobile.  Si  l'on  désigne  par  v  la  vitesse  de  la 
translation ,  par  co  la  vitesse  angulaire  de  la  rotation  ,  et  par 
r  la  distance  du  point  que  l'on  considère  à  l'axe  instantané 
de  rotation  et  de  glissement,  on  aura 

V  et  w  r 

pour  les  deux  composantes  de  la  vitesse  du  point;  et  comme 
ces  deux  composantes  sont  dirigées  à  angle  droit  l'une  sur 
l'autre,  la  vitesse  résultante  a  pour  valeur 
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y/T^ 


2^2 


-0)  r 


On  voit  par  là  que  la  vitesse  d'un  point  du  solide  mobile  est 
d'autant  plus  grande  que  ce  point  est  plus  éloigné  de  Taxe 
instantané  de  rotation  et  de  glissement;  et  que  cet  axe  est  le 
lieu  des  points  du  solide  dont  la  vitesse  est  minimum. 

^  §  54.  Campoêition  <fe#  ro- 

^^^       ji^^^%      ^^e!^  /a/f(m*  autour  d'axes  parai- 

«1 M 0        lèles.  —  Supposons  qu'uto  so- 

FiB*  32.  lidc  soit  animé  à  la  fois  de  deux 

rotations  autour  de  deux  axes  parallèles  projetés  en  0,  0', 
fig.  32 ,  dans  le  sens  des  flèches  a,  a',  et  avec  des  vitesses 
angulaires  co,  (a'.  Prenons ,  sur  la  ligne  00',  un  point  M  tel 
que  Ton  ait 

coxOAI  =  &>'xO'M. 

En  viîrtu  de  la  rotation  tùdi  autour  de  Taxe  0 ,  le  point  M 
s'abaisse  au-dessous  de  00'  d'une  cjuantité  wrff  X  OM;  en 
vertu  de  la  rotation  w'rf/  autour  de  Taxe  0',  ce  point  M  s'é- 
lève au-dessus  de  00'  d'une  quantité  &>'  d/  x  O'M  :  ces  deux 
dcplacemelits  simultanés  étant  égaux  et  directement  opposés, 
il  s'ensuit  que  le  point  M  reste  immobile.  Donc  le  mouve- 
ment résultant  est  une  rotation  autour  d'un  axe  qui  passe 
par  le  point  M ,  et  qui  est  parallèle  aux  axes  des  rotations 
composantes.  Cet  axe  de  la  rotation  résultante,  situé  dans  le 
plan  des  axes  des  rotations  composantes ,  et  entre  ces  deux 
axes ,  divise  la  distance  00'  ((ui  les  sépare  en  deux  parties 
OM,  O'M ,  inversement  proportionnelles  aux  vitesses  angu- 
laires Cl),  0)'.  Le  déplacement  total  00 1  dupointO  est  du  uni- 
quement à  la  rotation  o^'dt  autour  de  l'axe  0',  et  est  égal  à 
&>'  ci/  X  00'  ;  si  l'on  regarde  ce  déplacement  total  comme 
du  à  la  rotation  résultante  autour  de  l'axe  M,  l'angle  décrit 
pendant  le  temps  àtj  dans  cette  rotation  résultante ,  sera 
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OOi     (ù'dtX  00' 

En  observant  queOO'— OM+O'M,  et  tenant  compte  de  la 
relation  qui  a  servi  à  définir  le  point  M,  on  trouvera  que  cet 
angle  décrit  pendant  le  temps  dt^  dans  la  rotation  résultante, 
est  égal  à 

(ci)  +  0)')  dt  : 

donc  la  vitesse  angulaire,  dans  le  mouvement  résultant,  est 
w+«',  c'est-à-dire  la  somme  des  vitesses  angulaires  dans  les 
mouvements  composants.  La  rotation  résultante ,  autour  de 
Taxe  M ,  s'effectue  d'ailleurs  dans  le  sens  de  la  flèche  A, 
c'est-à-dire  dans  le  même  sens  que  chacune  des  rotations 
composantes. 

£n  raisonnant  absolument  de  la  même  manière ,  dans  le 
cas  où  un  solide  serait  animé  de  deux  rotations  de  sens  con- 
traires, autour  d'axes  parallèles ,  avec  des  vitesses  angulaires 
ck),  w',  et  supposant  a)>'w',  on  arrive  au  résultat  suivant.  Le 
mouvement  résultant  est  une  rotation  autour  d'un  axe  paral- 
lèle aux  axes  des  rotations  composantes ,  situé  dans  le  i)lan 
de  ces  deux  axes ,  en  dehors  de  la  portion  du  plan  qu'ils 
comprennent  entre  eux  ;  et  du  coté  de  Taxe  coirespondant  à 
la  plus  grande  vitesse  angulaire  w  ;  les  distances  de  cet  axe 
de  la  rotation  résultante  aux  axes  des  rotations  composantes, 
sont  inversement  proportionnelles  aux  vitesses  angulaires 
correspondantes  a),ci)';  la  rotation  résultante  a  lieu  dans  le 
sens  de  la  rotation  composante  dont  la  vitesse  est  w,  et  la 
.vitesse  angulaire  de  cette  rotation  résultante  est  égale  à 
w — w. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  deux  rotations  composantes, 
autour  d'axes  parallèles,  s'efl'ectuent  en  sens  contraires  et 
avec  des  vitesses  angulaires  égales ,  il  résulte  de»  ce  qui  vient 
d'être  dit  que  le  mouvement  absolu  du  solide  est  une  rotation 
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autour  d'un  axe  sKué  à  l'infini,  dans  le  plan  des  axes  des  ro- 
tations composantes ,  et  que  celte  rotation  s'effectue  avec  une 
vitesse  angulain^  nulle;  c'est-à-dire  que  le  mouvement  résul- 
tant doit  être  une  translation  dirigée  perpendiculairement 
au  plan  des  axes  des  rotations  composantes.  On  peut  le  re- 
connaître directement  de  la  manière  suivante.  Soient  0, 0', 
fig,  .^3,  les  axes  des  rotations  composantes,  et  w  leur  vitesse 

angulaire  commune.    Pen- 
^  dânt  le  temps  rf/,  un  poiut 

•     *■-'       •'  *      T         quelconque  M  pris  entre  les 

^^^-  "•  deux  axes,  et  dans  leur  plan, 

s'élève  d'une  quantité  a>  (//  X  OM,  perpendiculairement  à  ce 
plan,  en  vertu  de  la  rotation  autourde  l'axe  0  ;  il  s'élève,  suî- 
vaut  la  même  direction,  d'une  quantité  w  rf  /  X  O'M ,  en  vertu 
de  la  rotation  autour  de  l'axe  0'  :  son  déplacement  total  est 
donc  wrf/ x(OM-f- O'M),  ou  ce  qui  est  la  même  chose 
0)  d/  X  00',  c'est-à-dii*e  qu'il  est  indépendant  de  la  position 
du  poiut  M  sur  le  plan  des  deux  axes  0,0',  et  entre  ces  deux 
axes.  De  même  un  point  quelconque  M',  pris  sur  le  plan  des 
axes  0, 0',  en  dehors  de  ces  axes,  s'élève  de  co  c//  X  OM', 
pendant  le  temps  dt^ew  vertu  de  la  rotation  autourde  Taxe 
0  ;  il  s'abaisse  en  même  temps  de  w  rf/  X  O'M',  en  vertu  de  la 
rotation  autour  de  l'axe  0'  :  son  déplacement  total  est  donc 
(ùdt  X  OM' — w  rf/  X  O'M',  ou  encore  w  rf/  X  00',  comme 
pour  le  point  M.  Il  suit  de  là  que  l'existence  simultanée  de 
deux  rotations  égales  et  de  sens  contraires,  autour  d'axes  pa- 
rallèles, ce  qui  constitue,  suivant  l'expression  admise,  un  eour 
pie  de  rotations^  équivaut  à  une  translation  dirigée  perpen- 
diculairement au  plan  des  axes  des  doux  rotations,  ou  au 
plan  du  couple;  et  que  la  vitesse  de  celle  translation  s'ob- 
tient en  multipliant  la  vitesse  angulaire  commune  des  deux 
rotations,  par  la  distance  des  axes  autour  desipiels  ces  rota- 
tions s'effectuent  (co  X  ()()'). 
Si  un  solide  est  animé  à  la  l'ois  d'un  nombre  quelconque 


ilOl'VEMKNTS   COMPOSÉS. 


()l 


(le  rotations  de  mi^me  sens  autour  d'axes  parallèles,  on  trou- 
vera facilement  son  mouvement  résultant,  en  composant 
d*abord  deux  de  ces  rotations  en  une  seule ,  comme  nous 
Tavons  dit  au  commencement  de  ce  paragraphe  :  composant 
ensuite  la  rotation  résultante  ainsi  obtenue  avec  une  troi- 
sième des  rotations  dont  il  s'agit  ;  puis  cette  seconde  rota- 
lion  résultante  avec  une  quatrième  des  rotations  données, 
et  ainsi  de  suite.  Le  mouvement  résultant  définitif  sera  donc 
une  rotation,  de  même  sens  que  les  rotations  composantes 
données,  autour  d'un  axe  parallèle  aux  axes  de  ces  rotations 
composantes  ;  et  la  vitesse  angulaire  résultante  sera  la 
somme  des  vitesses  angulaires  composantes.  Dans  le  cas  où 
un  solide  sera  animé  à  la  fois  d'un  nombre  quelconque  de  ro- 
tations autour  d'axes  parallèles,  les  unes  dans  un  sens,  les 
autres  dans  le  sens  opposé,  on  trouvera  le  mouvement  ré- 
sultant de  la  manière  suivante  :  on  composera  d'abord  en 
une  seule  toutes  les  rotations  qui  ont  lieu  dans  un  sens,  puis 
on  en  fera  autant  des  autres  rotations  qui  ont  lieu  en  sens 
contraire  ;  enfin,  on  composera  entre  elles  les  deux  rotations 
résultantes  partielles  ainsi  obtenues,  ce  qui  donnera,  pour  le 
mouvement  résultant  du  solide,  une  translation  ou  une  ro- 
f  A  tation,  suivant  que  les  vitesses  angu- 

laires de  ces  deux  rotations  résultan - 
\    /  les  partielles  seront  égales  ou   iiié»- 

gales. 

§  55.  Compost  f  ton  des  rotations 
autour  d*axe8  concourants.  —  Con- 
sidérons un  solide  animé  de  deux 
rotations  «élémentaires  simultanées  au- 
tour de  deux  axes,  AU,  CD,  qui  pas- 
sent par  un  même  point  E,  fig,  t^^,  et 
représentons  par  w,  w',  les  vitesses 
°  angulaires  correspondant  à  chacune 
d'elles;  Le  point  E  ne  se  déplaçant  en  vertu  d'aucune  de  ces 
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deux  rotations,  il  est  clair  que  le  mouvement  résultant  sera 
une  rotation  autour  d'un  axe  passant  par  le  point  £  (§  27). 
Pour  trouver  cet  axe,  imaginons  que  nous  portions  sar  les  di- 
rections ÂB,  CD,  et,  à  partir  de  leur  point  de  rencontre  E,  des 
longueurs  EF^  EG,  proportionnelles  aux  vitesses  angulaires 
(ùy  iù'  ;  supposons  en  outre  que  ces  longueurs  soient  portées 
dans  un  sens  tel,  qu'en  mettant  son  œil  au  point  E,  et  rega)"- 
dant,  soit  dans  la  direction  £F,  soit  dans  la  direction  EG,  on 
voie  la  rotation  correspondante  s'effectuer  dans  le  sens  dans 
lequel  nous  voyons  habituellement  tourner  les  aiguilles  spr 
le  cadran  d'une  horloge  ou  d'une  montre.  Cela  fait,  construi- 
sons un  parallélogramme  EFGII,  sur  les  deux  lignes  EF,  EG; 
nous  allons  voir  que  la  diagonale  EH  de  ce  pardllélogr^pnme 
est  précisément  l'axe  de  la  rotation  résultante. 

En  effet,  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  AB,  et  pendant 
le  temps  dt,  le  point  H  s'élève  au-dessus  du  plan  BED,  d'une 
quantité  co  rf/  X  IIP  ;  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  CD 
et  dans  le  même  temps,  ce  point  H  s'abaisse  au-dessous  du 
plan  BED  d'qrie  quantité  &>'  dt  x  HQ.  Or,  les  deux  trian- 
gles HFP,  GIIQ,  étant  semblables,  il  s'ensuit  qu'on  a 


HP      HF      EG      «' 

HQ      HG      EF~«' 

on  en  dMuit 

w  X  HP=&>'  X  HQ  : 

donc  les  déplacements  simultanés  (ùdt%  HP,  tù'  di  Y,  HQ, 
dupoint  II,  dus  aux  deux  rotations  composantes,  sont  égaux 
entre  eux,  et  comme  ils  sont  tous  deux  dirigés  peipendiculai- 
rementau  plan  BED  et  en  sens  contraire  Tun  de  l'autre,  il  en 
résulte  que  le  point  H  reste  immobile.  La  ligne  EH  est  donc 
bien  Taxe  autour  duquel  s'effectue  la  rotation  élémentaire 
qui  constitue  le  mouvement  résultant  du  solide. 
Reste  a  trouver  la  grandeur  de  la  vitesse  angulaire  Q 
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dans  ce  mouvement  résultant.  Pour  y  arriver,  observons  que 
le  point  G  se  déplace  d'une  quantité  («)<£^  X  GR,  en  vertu  de 
la  rotation  autour  de  AB,  et  qu'il  ne  se  déplace  pas  en  vertu 
de  la  rotation  autour  de  CD  :  son  déplacement  total  est  donc 
0)  cf  /  X  GR.  D'un  {lutre  côté,  si  Ton  regarde  ce  déplacement 
total  du  point  G  comme  du  à  la  rotation  rfisuHpnte,  op  trouve 
qu'il  a  pour  valeur  û  c{l  X  GS;  on  doit  doqc  savoir 

a)d/XGR=Ûrf/X  GS, 

d'où  l'on  tire 

Q      GR 

û)""gS 

Or,  les  deux  triangles  EFH,  E6H,  sont  égaux  ;  les  pro- 
duits EF  X  GR  et  EH  x  GS ,  qui  représentent  les  doubles 
de  leurs  surfaces,  sont  donc  aussi  égaux  ;  on  en  déduit 


et  par  conséquent  on  a 


Il  résulte  de  là  que,  si  les  vitesses  angulaires  composantes 
Cl)  et  0)'  sont  représentées  par  les  longueurs  EF,  £G,  aux- 
quelles elles  sont  proportionnelles,  la  vilosse  angulaire  ré- 
sultante û  sera  représentée  par  la  longueur  EH.  Quant  au 
sens  de  la  rotation  résultante ,  il  est  aisé  de  voir  qu'il  est 
bien  tel,  que,  si  l'on  metUiit  son  œil  au  point  E,et  qu'on  re- 
gardât dans  la  direction  EH,  on  verrait  le  solide  tourner  dans 
le  sens  où  nous  voyons  tourner  les  aiguilles  d'une  horloge. 
D'après  cela,  les  lignes  EF,  EG  étant  prises  de  manière  à 
représenter  les  directions  des  axes  d(»s  rotations  composan- 
tes, ainsi  que  la  grandeur  et  le  sens  de  la  vitesse  angulaire 


GR 

GS' 

EH 

=  ef' 

EH 
~EF 
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autour  de  chacun  do  ces  axes,  la  diagonale  £11  du  parallélo- 
gramme construit  sur  les  deux  lignes  EF,  EG,  représente  de 
même  la  direction  de  Taxe  de  la  rotation  résultante,  ainsi 
que  la  grandeur  et  le  sens  de  la  vitesse  angulaire  correspon- 
dante. Cette  proposition  constitue  ce  qu'on  nomme  \q paral- 
lélogramme des  rotations, 

La  construction  que  nous  venons  de  démontrer,  et  qui  sert 
à  composer  entre  elles  deux  rotations  élémentaires  simulta- 
nées d'un  solide  autour  de  deux  axes  qui  passent  par  un 
même  point,  est  entièrement  analogue  à  la  construction  a 
Faide  de  laquelle  on  compose  deux  vitesses  simultanées 
d'un  même  point  (§  42).  Nous  pouvons  en  conclure  de  suite 
que,  quand  on  aura  à  composer  entre  elles  un  nombre  quel- 
conque de  rotations  élémentaires  simultanées  d'un  solide  au- 
tour d'axes  dont  les  directions  concourent  toutes  en  un 
même  point,  on  y  arrivera  en  opérant  de  même  que  quand  il 
s'agit  de  trouver  la  résultante  d'un  nombre  quelconque  de 
vitesses  simultanées  d'un  point.  On  représentera  la  gran- 
deur et  le  sens  de  la  vitesse  angulaire  relative  à  chacune  des 
rotations  composantes ,  au  moyen  d'une  certaine  longueur, 
portée,  comme  nous  l'avons  dit,  sur  l'axe  autour  duquel  s'ef- 
fectue cette  rotation.  On  traitera  les  diverses  lignes  ainsi  ob- 
tenues comme  si  elles  étaient  les  vitesses  simultanées  d'un 
point,  et,  à  l'aide  du  polygone  des  vitesses  (§43),  on  trouvera 
leur  résultante.  La  ligne  ainsi  obtenue  fera  connaître  la  direc- 
tion de  l'axe  de  la  rotation  résultante  cherchée,  et  aussi  la  gran- 
deur et  le  sens  de  la  vitesse  angulaire  de  cette  rotation  résul- 
tante. Cette  construction,  qui  a  pour  objet  de  trouver  la  rota- 
tion résultante  d'un  solide  animé  à  la  fois  d'un  nombre  quel- 
conquede  rotations  composantes  autour  d'axes  concourants, 
se  nomme  polygone  des  rotations. 

Dans  le  cas  où  les  rotations  composantes  sont  au  nombre 
de  trois,  et  où  les  axes  de  ces  rotations  ne  sont  |>as  dans  un 
même  plan,  on  peut  remplacer  le  polygone  des  l'otations  par 
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nue  construciioii  analogue  au  parallëlipipède  des  vitesses 
(S  ^^)  ;  ^"  désigne  celte  constnicUon  spéciale  sous  le  nom  de 
parallëlipipède  des  rotations, 

§  56.  Cofnposifion  de  deux 
rotatiofis  autour  d'axes  non 
situes  dans  un  même  plan,  — 
Soient  AB,  CD,  fig.  35,  les  axes 
des  deux  rotations  élémentaires 
simultanées  d*un  solide.  Nous 
supposons  que  ces  axes  ne  sont 
pas  situés  dans  un  même  plan. 
Par  un  point  £,  pris  sur  AB, 
menons  CD'  parallèle  à  CD. 
Nous  pouvons  regarder  la  ro- 
tation autour  de  CD  comme  ré- 
sultant de  la  composition  d'une  rotation  égale  et  de  même 
sens  autour  de  CD',  et  d*une  translation  dirigée  perpendi- 
culairement  au  plan  CDC'D' (§  53).  Cette  translation,  de 
même  grandeur  et  de  même  sens  que  le  déplacement  élé- 
mentaire du  point  £  du  à  la  rotation  autour  de  CD,  s'ef- 
fectue suivant  EF,  avec  une  vitesse  égale  au  produit  de  la 
vitesse  angulaire  autour  de  CD,  par  la  dislance  des  paral- 
lèles CD,  CD'.  Si  nous  substituons  à  la  rotation  autour  de 
CD,  les  deux  mouvements  sinmltanés  dont  nous  venons  de 
parler,  c'est-à-dire  la  rotation  autour  de  CD'  et  la  transla- 
tion suivant  EF,  nous  aurons  à  composer  entre  eux  trois 
mouvements  élémentaires ,  savoir  :  la  rotation  autour  de 
AB,  la  rotiition  autour  de  CD',  et  la  translation  suivant  EF. 
Cette  composition  s'effectuera  de  la  manière  suivante  :  on 
composera  d'abord  les  deux  rotations  autour  de  AB  et  de 
CD',  à  l'aide  du  parallélogramme  des  rotations  (§  55) ; 
puis  on  composera  la  rotation  résultante  ainsi  obtenue  avec 
la  translation  suivant  EF  (§  53),  ce  qui  donnera  nécessaire- 
ment un  mouvement  hélicoïdal,  puisque  EF,  perpendiculaire 
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au  plan  CD  CD',  ne  peut  pas  être  perpendiculaire  à  Taxe  de 
la  rotation  résultante  qui  est  situé  dans  le  plan  AEC 

§  57.  Composition  des  mouvements  quelconques,  — 
Tout  mouvement  élémentaire  d'un  solide  équivaut  à  la 
coexistence  d'une  rotation  autoui*  d'un  axe  et  d'une  transla- 
tion le  long  de  cet  axe.  La  composition  de  deux  mouvements 
élémentaires  quelconques  d'un  solide  revient  donc  à  la  com- 
position de  quatre  mouvements  simultanés,  dont  deux  sont 
des  mouvements  de  translation,  et  les  deux  autres  des  mou- 
vements de  rotation.  Si  l'on  compose  d'abord  les  deux  rota- 
tions entre  elles,  on  trouvera  en  général  pour  résultat,  une 
rotation  unique  et  une  translation  (§  56)  ;  si  l'on  compose 
ensuite  les  deux  translations  entre  elles,  et  avec  celle  qui 
peut  résulter  de  la  composition  des  deux  rotations,  on  ob- 
tiendra une  translation  unique  :  les  mouvements  élémen-' 
taires  donnés  seront  donc  remplacés  par  une  rotation  et  une 
translation,  ce  qui  donnera  en  général  un  mouvement  héli- 
coïdal (§  53). 

Si  un  solide  est  animé  à  la  fois  de  plus  de  deux  mouve- 
ments élémentaires  quelconques,  on  trouvera  le  mouvement 
résultant  du  solide  de  la  manière  suivante  :  on  composera 
entre  eux  deux  des  mouvements  donnés,  et  l'on  obtiendra  ainsi 
un  mouvement  résultant  partiel  de  même  nature  que  chacun 
des  mouvements  composants,  d'ai)rùs  ce  que  nous  venons  de 
dire  j  on  composera  ensuite  ce  mouvement  résultant  partiel 
avec  un  troisième  des  mouvements  composants  ;  puis  le  se- 
cond mouvement  résultant  partiel  qui  en  proviendra  ,  avec 
un  quatrième  des  mouvements  composants  ;  et  ainsi  de  suite. 
Le  résultat  défmitif  sera  en  général  un  mouvement  héli- 
coïdal, ce  qui  devait  être  nécessairement,  puisque  le  mouve- 
ment hélicoïdal  est  le  mouvement  élémentaire  le  plus  général 
dont  un  solide  puisse  être  animé. 

§  58.  Décomposition  d*un  mout^ement  élém^entaire 
quelconque  d'un  solide,  en  trois  translations  parallèles 
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à  trois  oses  reciangulaires,  et  en  troiê  rotations  autour 
de  ces  axes,  —  Supposons  qu*uu  solide  mobile  soit  rapporté 
à  trois  axes  coordonnés  rectangulaires  OX,  OY,  OZ,  et  con- 
sidérons un  point  faisant  partie  du  solide,  ou  lié  invariable- 
meni  à  lui|  qui  coïncide  avec  l'origine  0  au  commenceinent 
du  mouvemeDt  élémentaire  dont  nous  nous  occupons.  Nous 
pouvons  décomposer  ce  mouvement  élémentaire  du  solide, 
en  une  translation  égale  et  parallèle  au  mouvement  du  point 
dont  nous  venons  de  parler,  et  une  rotation  autour  d*un  axe 
passant  par  ce  point  (§  31).  La  translation  peut  toujours  se 
décomposer  en  trois  translations  dirigées  respectivement 
suivant  les  axes  OX,  OY,  OZ  (§  §  52  et  hh)  ;  la  rotation  s'ef- 
fectuant  autour  d'un  axe  qui  passe  par  le  point  0,  peut  égale- 
ment se  décomposer  en  trois  rotations  autour  des  mêmes  axes 
(§  §  55  et  /i5).  Donc  tout  mouvement  élémentaire  d'un  so- 
lide peut  se  décomposer  en  trois  translations  parallèles  à 
trois  axes  rectangulaires  pris  à  volonté  et  en  trois  rotations 
autour  de  ces  axes. 

§  59.  Théorie  des  mouvements  relatifs.  —  Mou- 
vement relatif  d'un  point,  par  rapport  à  un  système 
d'axes  anime  d'un  mouvement  de  translation  dans  l'es- 
pace, —  Un  point  mobile  décrit  dans  l'espace  la  Irajectoire 
M  M' M",  fig,  36,  et  se  trouve  en  M  à  la  fin  du  temps  /, 
en  M'  à  la  fm  du  temps  t\  en  M"  à  la  fui  du  temps  /",  etc. 
On  rapporte  ce  point  à  un  système  d'axes  A  Ç,  A  yj,  A  Ç,  qui 
se  déplacent  en  restant  parallèles  aux  axes  fixes  OX,  OV, 
OZ ,  et  on  se  propose  de  trouver  le  mouvement  relatif  qui 
eu  résulte,  c'est-à-dire,  le  mouvement  apparent  du  point 
mobile,  pour  un  observateur  qui  participerait  au  mouvement 
des  axes  mobiles,  A  $,  A  y],  A  Ç. 

Soit  A  A'  A"  la  trajectoire  de  l'origine  mobile,  qui  se  trouve 

en  A  à  la  fin  du  temps  t,  en  A'  à  la  lin  du  temps  /',  en  A"  à 

la  fin  du  temps  ^'',elc.  A  la  fin  du  temps  /,  l'observateur, 

que  nous  supposerons  placé  à  l'origine  des  axes  mobiles,  voit 

5. 
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le  point  mobile  suivant  la  direction  A  KL  A  la  fin  du  temps  /', 

il  le  voit  suivant 
5  /  A' M'.    Menons 

A'.\  égale  et  pa- 
rallèle ù  A  M  ;  il 
faudrait  que  le 
point  mobile  se 
trouvât  en  N  a  la 
fin  du  temps  /', 
pour  que  l'obser- 
vateur crût  qu'il 
ne  s'est  pas  dé- 
placé pendant  le 
temps 'Z'  —  /.  Au 
lieu  de  cela,  le 
point  mobile  est  en  M' à  la  fin  du  temps  /'  ;  il  doit  donc  sem- 
bler être  allé  de  N  en  M'  pendant  ce  temps  /' — /.  Mais  l'ob- 
servateur, qui  se  croit  immobile,  rapporte  au  point  A  ce 
que  nous  venons  de  trouver  pour  le  point  A'  ;  en  sorte  que, 
si  par  ce  point  A  nous  menons  une  droite  Am'  égale  et  pa- 
rallèle à  A'M',  c'est  le  chemin  Mwi',  égal  et  parallèle  à  NM', 
qui  lui  semble  avoir  été  parcouru  par  le  point  mobile.  De 
même,  si  l'on  mène  par  le  point  A  une  droite  \m"  égale  et 
parallèle  à  A"M",  on  obtient  la  position  m"  où  le  point  mo- 
bile semble  être  venu  se  i)lacer  à  la  fin  du  temps  /",  et  ainsi 
de  suite.  La  ligne  ^im'm"  est  la  trajectoire  du  înauremeNt 
relatif. 

Si  /' — /  est  infiniment  petit,  MM',  Mwi',  MN  sont  les  dé- 
placements élémentaires  simultanés,  dans  le  mouvement 
absolu  du  point  mobile,  dans  son  mouvement  relatif,  et  dans 
le  mouvement  de  l'origine  des  axes  mobiles;  le  premier  est  la 
diagonale  du  parallélogramme  construit  sur  les  deux  autres. 
Eu  divisant  ces  déplacements  par  t'—f,  on  a  les  vitesses  cor- 
respondantes dans  ces  trois  mouvements,  vitesses  qui  sont 
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dirigées  suivant  les  ligues  MM',  Mm',  MN:  doue  la  vitesse 
absolue  du  poiul  mobile  est  la  résultante  de  sa  vitesse  rela- 
tive et  de  la  vitesse  de  l'origine  des  axes  mobiles.  Soient  MT, 

s ^      M  S,   MR,  fig,  37,   ces  trois 

vitesses,  si  Ton  prolonge  MR, 

au  delà  du  point  M,  d'une 

quantité  MR'  égale  à  MR,  MS 

sera  la  diagonale  du  parallé- 

^''^'^'^'  logramme   MR'SÏ  :  donc  la 

vitesse  relative  M  S  est  lu  résultante  de  la  vitesse  absolue 

MT,  et  d'une  vitesse  MR'  égale  et  contraire  à  la  vitesse 

M  R  de  lorigine  des  axes  mobiles. 

Concevons  que  les  coordonnées  x,  y,  z  du  point  mobile, 
rapportées  aux  axes  fixes  OX,  OY,  OZ,  fig.  36,  soient  don- 
nées en  fonction  du  temps  /  par  les  relations  suivantes  : 

Concevons  en  outre  que  les  coordonnées  x\,  y  y,  ri  de 
l'origine  des  axes  mobiles  soient  également  données  en  fonc- 
tion du  temps  /par  les  relations  : 

Les  coordonnées  E,  r,,Çdu  point  mobile,  rapportées  aux 
axes  mobiles  A?,  Ar,,  AÇ,  seront  liées  au  temps  /  par  h'S 
relations  : 

?=/(0-/.(0  ,    •/;=?(')-?. (0  ,    Çr=>KO--^('). 

Ce  sont  les  équatiomt  du  mouremeni  refafif. 

Considérons  spécialement  le  cas  où  le  point  dont  on  cher- 
che le  mouvement  relatif  est  en  repos  absolu.  Ses  coordon- 
nées, l'apportées  îmx  axes  fixes  OX,  OY,  OZ, auront  alorsdes 
valeui^s  constantes. 

x=z  a     ,       y  =*  ft     1       z  —  c  ; 
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et  par  suite  les  équations  de  son  mouvement  relatif  devien- 
dront 

Ç=a— /i(0     >      r,  =  b  —  (fi(i)     ,       Ç  =  c— ^i(0. 


Z" 


^  I 

j        y^ 
y  y^ 

Y" 

Z' 


Fig.  S8. 

évidemment  fournies  par  l(»s  formules 


Menons,  par  le 
point  M  dont 
il  s*agit,  trois 
axes  MX', 
MY,  M  Z,  pa- 
rallèles à  OX, 
OY,  OZ.  fig. 
38 ,  mais  de 
sens  contrai- 
res. Les  coor- 
données x',  y, 
z',  de  A  ,  rap- 
portées à  ces 
axes ,     seront 


x'  =  a—f^{t)     ,       y'  =  fr  — ^.  (0     ,       z'  =  c—^t{t). 

Donc  les  coordonnées  de  Toriginc  mobile  A,  par  rapport  aux 
axes  fixes  M  X',  M  Y',  M  Z',  sont  constiinunent  égales  aux 
coordonnées  de  M  rapportées  aux  axes  mobiles  AÇ,  An,  AÇ. 
On  en  conclut  néctîssairenn'ut  que  la  trajectoire  relative  ou 
apparente  du  point  M,  par  lapport  à  ces  axes  mobiles,  est 
symétrique  de  la  trajectoire  réelle  du  point  A.  Ces  trajec- 
toires sont  symétriques  Tune  de  Tautre,  et  non  égales,  parce 
que  les  coordonnées  a*',  y',  z'  du  point  A  se  comptent  en 
sens  contraires  des  coordonnées  relatives  ?,  v:,  Ç  du  point  M; 
elles  seraient  égales,  si  les  co()rdoniH'»es  x',  y' ,  z,  tout  en 
ayant respectivemenllesménu»s  valeurs  que E,  y,,  Ç,  sc'^'îonq)- 
aient  sui  vaut  les  axes  M  X",  M  Y",  M  Z". 
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Dans  le  cas  particulier  où,  le  point  M  étant  en  repos  ab- 
solu, le  point  A  décrit  une  trajectoire  plane,  la  trajectoire 
apparente  ou  relative  du  point  M  est  aussi  plane.  Et  comme 
deux  figures  planes  symétriques  sont  en  même  temps  égales, 
on  en  conclut  que,  dans  ce  cas,  la  trajectoire  apparente  du 
point  M  est  exactement  la  même  que  la  trajectoire  réelle  du 
point  A:  ces  deux  trajectoires  ne  diffèrent  que  par  la  position 
qu'elles  occupent.  Nous  pouvons  citer,  comme  exemple,  le 
mouvement  annuel  de  la  terre  autour  du  soleil  ;  dans  ce  mou- 
vement, la  terre  décrit  une  ellipse  dont  le  soleil  occupe  un 
des  foyers  :  il  en  résulte  que,  pour  un  obsen  ateur  placé  sur 
la  terre,  le  soleil  semble  décrire  annuellement  une  ellipse 
égale  à  la  précédente,  dont  un  des  foyers  est  occupé  par  la 
terre. 

§  60.  Motivement  rela- 
tif, d'un  points  par  rap- 
port à  un  système  d'axes 
anime  d'un  mouvement 
de  rotation.  — Soit  AB, 
pg.  ;59,  l'axe  de  rotation  du 
système  d'axes  mobiles  par 
rapport  auxquels  nous  vou- 
lons déterminer  le  mouve- 
ment relatif.  Nous  pou- 
vons, si  nous  voulons,  sup- 
poser que  le  système  d'axes 
mobiles  ait  été  choisi  de 
manière  que  l'un  d'eux  coïncide»  avec  cet  axe  AB. 

Soient  M,  M',  M"  les  positions  du  point  mobile  à  la  fin  des 
temps  /,  /',  t".  Le  point  M,  considéré  connne  lié  aux  axes 
mobiles,  décrit  un  cercle  MN'N",  en  vertu  de  la  rotation  de 
ces  axes  autour  de  A  B,  et  se  trouve  par  exemi)lc  en  N'  à  la 
fin  du  temps  /',  et  en  N"  à  la  fin  du  temps  /";  P  est  le  centre 
de  ce  cercle.  Pour  que  le  point  mobile  parût  élre  dans  la 


Fig.  39. 
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même  posilioii  à  la  fin  du  temps/'  qu'à  la  fm  du  lemps  /,  pour 
Tobservateur  qui  se  meut  avec  les  axes,  il  faudrait  que  ce 
point  se  trouv2\t  en  N'  à  la  fin  du  temps  t  ;  mais  il  est  alors 
en  M'  ;  donc  il  a  paru  aller  de  N'  en  M'.  L'observateur,  ne  se 
croyant  pas  en  mouvement,  rapporte  cette  trajectoire  appa- 
rente à  la  position  M  qu'avait  d'abord  le  point  mobile-,  eu 
sorte  que,  pour  lui,  le  mobile  a  semblé  aller  de  M  en  m', 
celte  ligne  M  m'  étant  la  ligne  N'  M'  qu'on  a  fait  tourner  au- 
tour de  AB,  jusqu'à  ce  que  N'  vienne  en  M.  De  même  le  point 
mobile  devrait  être  en  N",  ù  la  fin  du  temps  /",  pour  sembler 
occuper  la  mênie  place  (|u'à  la  fin  du  temps  t;  il  est  alors 
en  M"  :  il  a  donc  paru  aller  de  N"  en  M",  ou  plutôt  de  M 
en  m",  la  ligne  M  m"  n'étant  autre  que  la  ligne  N"  M"  qu'on 
a  fait  tourner  autour  de  AB,  jusqu'à  ce  que  N"  vienne 
en  M. 

La  trajectoire  du  mouvement  relatif  du  point  mobile  est 
donc  M  m'  m".  Il  est  clair  que,  pour  l'obtenir,  on  peut  don- 
ner à  chaque  instant  au  point  mobile  un  mouvement  de  rota- 
lion  autour  de  A  B,  égal  et  contraire  au  mouvement  des  axes 
mobiles  autour  de  cette  ligne  ;  en  composant  le  mouvement 
absolu  du  point  mobile  avec  ce  nouveau  mouvement,  on 
trouvera  son  mouvement  relatif  ou  apparent. 

Il  résulte  de  là  que,  dans  le  cas  particulier  où  le  point 
dont  on  cherche  le  mouvement  relatif  est  en  repos  absolu 
dans  l'espace,  ce  mouvement  relatif  est  un  mouvement  de 
rotation,  égal  et  contraire  au  mouvement  de  rotation  des 
axes  mobiles.  On  en  trouve  un  exemple  dans  le  mouvement 
diurne  des  astres  ;  ce  mouvement  n'est  qu'une  apparence  due 
à  ce  (juc  la  terre  est  animée  d'un  mouvement  de  rotation 
égal  et  contraire,  autour  de  la  ligne  des  pôles. 

§  61.  Mouvement  relatif  (Tun  point ^  par  rapport  à  un 
Kijutèfne  d'axes  qui  se  déplace  d'une  manière  quelconque 
dans  Vespace,  —  Il  est  facile  de  généraliser  ce  qui  précède, 
de  manière  à  déterminer  le  mouvement  relatif  d'un  point  par 
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rapport  à  un  système  d'axes  qui  se  déplace  d'une  manière 
quelconque  dans  l'espace. 

Imaginons  que  Ton  donne  à  l'ensemble  du  point  mobile 
et  des  axes  mobiles  auxquels  on  le  compare,  un  mouvement 
commun  quelconque;  le  mouvement  relatif  du  pointpar  rap- 
port aux  axes  ne  sera  pas  changé  par  Tcxislcnce  de  ce  mou- 
vement commun.  Si  Ton  choisit  ce  mouvement  commun  de 
lelle  manière  qu'à  chaque  instant  il  soit  égal  et  contraire  au 
mouvement  que  possèdent  les  axes  à  cet  instant,  ceux-ci  se 
trouveront  réduits  à  l'état  de  repos  ;  quant  au  point  mobile,  il 
sei-a  animé  d'un  mouvement  résull4int  de  la  composition  du 
mouvement  qu'il  avait  d'abord,  et  de  celui  qu'on  vient  en  ou- 
tre de  lui  donner  :  ce  mouvement  résultant  ne  sera  autre 
chose  que  le  mouvement  relatif  cherché. 

Il  est  aisé  de  voir  d'après  cela  que  la  vitesse  du  point  mo- 
bile à  un  instant  quelconque,  dans  son  mouvement  relatif,  est 
la  résultante  de  sa  vitesse  absolue,  et  d'une  vitesse  égale  et 
conti^aire  à  celle  qu'il  aurait  s'il  était  lié  invariablement  aux 
axes  mobiles,  dans  la  position  qu'il  occupe  à  cet  instant. 

§  62.  Mouvement  relatif  de  deux  Holiden  qui  ^e  dépla- 
cent chacun  d'une  manière  quelconque  dans  l'espace,  — 
Loi-sque  deux  solides  A,  H,  se  meuvent  d'une  manière  quel- 
conque dans  l'espace,  on  trouve  le  mouvement  du  solide  A 
par  rapport  au  solide  H,  ou,  ce  (lui  revient  au  même,  par  ' 
rapport  à  des  axes  coordonnés  que  l'on  suppose  liés  invaria- 
blement à  ce  solide  Bet  mobiles  avec  lui,  en  opérant  comme 
nous  venons  de  l'indiquer  dans  le  paraj;raplie  précédent.  Ou 
attribue  à  l'ciisemble  des  solides  A  et  \\  un  mouvement  com- 
mun égal  et  contraire  au  mouvement  du  solide  H.  Ce  so- 
lide \\  se  trouve  ainsi  ranieiu'  à  l'élal  de  repos  ;  et  si  l'on  com- 
pose le  mouvement  qu'avait  h»  solide  A  avec  celui  qu'on  vient 
de  lui  donner,  on  trouve  un  mouvement  résultant  qui  est  pré- 
cisé'ment  le  mouvement  relatii*  cliiTché, 

^  63.  Théorie  du  roulement  et  du  ^lls.«enient  de» 
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solides  les  uns  sur  les  autres.  — JVous  avons  parlé  d^one 
courbe  roulanl  sur  une  auire  courbe,  et  d'une  surface  roulant 
sur  une  autre  surface,  lorsque  nous  avons  cherché  à  nous 
faire  une  idée  de  la  manière  dont  s'effectue  le  mouvement 
continu  d'une  figure  plane  dans  son  plan,  et  d'un  solide  dans 
l'espace.  Quoique  l'on  ait  facilement  compris  alors  eu  quoi  • 
consistait  ce  roulement^  nous  allons  en  donner  ici  une  défi- 
nition précise,  afin  que  Ton  voie  clairement  quelle  est  la  na- 
ture de  ce  genre  de  mouvement,  dans  tous  les  cas  où  il  peut 
se  présenter. 

On  dit  qu'une  courbe  roule  sur  une  autre  courbe,  lorsque 
la  première  courbe  se  meut  par  rapport  à  la  seconde  sans 
qu'elles  cessent  d'être  tangentes  lune  à  l'autre,  et  qu'en  ou- 
tre le  point  de  contact  se  déplace  en  même  temps  de  quantités 
égales  sur  ces  deux  courbes.  Celte  dernière  condition  peut 
d'ailleurs  être  énoncée  autrement,  en  disant  que  les  diverses 
parties  de  la  première  courbe  viennent  successivement  s'ap- 
pliquer sur  des  arcîs  de  même  longueur  de  la  seconde 
rourbe. 

Lorsque  deux  solides  se  meuvent  l'un  par  rapport  à  l'autre, 
et  que  leurs  surfaces  se  touchent  constamment  par  un  point, 
le  point  de  contact  se  déplace  en  général  sur  chacune  de  ces 
surfaces.  Considérons  le  lieu  géométrique  des  positions  que 
ce  point  de  contact  occupe  successivement  sur  la  surface  du 
premier  solide,  et  aussi  le  lieu  géométrique  des  positions 
qu'il  occupe  sur  la  surface  du  second  solide.  Si,  dans  le  mou- 
vement des  deux  solides  lun  par  rapport  à  l'autre,  la  pre- 
mière de  ces  deux  courbes  roule  sur  la  seconde,  conformé- 
ment à  la  définition  que  nous  venons  de  donner  du  roulement 
des  courbes,  on  dit  que  lepremier  solide  roule  sur  le  second. 

Deux  solides  peuvent  se  toucher  à  la  fois  par  plus  d'un 
point.  S'il  y  a  un  nombre  fini  de  points  de  contact  isolés  les 
uns  des  autres,  il  y  aura  roulement  des  deux  solides  l'un  sur 
l'autre,  pour  ceux  de  ces  points  de  contact  pour  lesquels  les 
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conditions  qui  ont  été  indiquées  dans  le  cas  d*un  seul  point 
de  contact  seront  remplies. 

Dans  le  cas  où  deux  solides  se  touchent  par  un  nombre  infini 
de  points  de  contact,  formant  par  leur  ensemble  ce  qu'on 
nomme  une  ligne  de  contact,  on  dit  qull  y  a  roulement  de 
l'un  sur  l'autre  dans  toute  retendue  de  la  ligne  de  contact, 
lorsque  les  choses  se  passent  comme  nous  allons  l'indiquer. 
Concevons  qu'on  ait  tracé  une  courbe  quelconque  sur  la  sur- 
face du  premier  solide,  de  telle  manière  que  cette  courbe 
rencontre  la  ligne  de  contact  du  premier  solide  avec  le  se- 
cond, dans  les  diverses  positions  qu'elle  prend  successivement 
sur  ce  premier  solide.  Concevons  en  outre  que  l'on  ait  mar- 
qué, sur  la  surface  du  second  solide,  la  suite  des  points  où 
cette  surface  est  touchée  successivement  par  la  courbe  que 
Ton  a  tracée  sur  la  surface  du  premier  ;  celte  suite  de  points 
de  contact  formera  une  autre  courbe  tracée  sur  la  surface  du 
second  solide.  Si,  dans  le  mouvement  du  premier  solide  sur  le 
second,  les  deux  courbes  dont  nous  veuous  de  parler  roulent 
l'une  sur  l'autre,  de  quelque  manière  que  la  première  de  ces 
courbes  ait  été  tracée  sur  le  solide  coirespoudant,  il  y  a  rou- 
lement du  premier  solide  sur  le  second,  tout  le  long  de  leur 
ligne  de  conUict. 

§  6/i.  La  définition  que  nous  venons  de  donner  du  rou- 
lement d'une  courbe  sur  une  autre,  ou  d'un  solide  sur  un 
autre,  dans  les  divers  cas  qui  peuvent  se  présenlei',  ne  sup- 
pose en  aucune  manière  que  Tune  des  deux  courbes,  ou  l'un 
des  deux  solides,  est  en  repos.  Le  roulement  est  absolu  ou 
relatifs  suivant  que  l'une  des  deux  courbes  ou  l'un  des  deux 
solides  est  immobile,  ou  bien  que  les  deux  courbes  ou  les 
deux  solides  se  déplacent  en  même  temps  dans  l'espace.  Le 
roulement  relatif  peut  d'ailleurs  être  ramené  à  un  roulenient 
absolu,  par  le  moyen  que  nous  avons  indiqué  pour  ramener 
un  mouvement  relatif  quelconque  à  un  mouvement  absolu 
(§6-2). 
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Lorsqu'une  courbe  mobile  roule  sur  une  courbe  immobile, 
soit  que  ces  courbes  existent  seules,  soit  qu'elles  se  trouvent 
tracées  sur  les  surfaces  de  deux  solides  qui  roulent  Tun  sur 
Tautre,  il  est  clair  que  le  point  de  contact  des  deux  courbes, 
considéré  comme  appartenant  à  la  courbe  mobile,  reste  en 
repos  pendant  un  intervalle  d(^  temps  infiniment  petit  ;  le 
mouvement  élémentaire  de  la  courbe  mobile,  ou  du  solide 
auquel  elle  appartient,  doit  donc  être  une  rotation  autour 
d'un  axe  passant  par  ce  point  de  contact  (§  27).  Il  résulte 
de  là  que,  si  un  solide  en  mouvement  louche  constamment  un 
solide  immobile  par  plusieurs  points,  et  s'il  y  a  roulement  du 
premier  solide  sur  le  second  en  chacun  de  ces  points  de  con- 
tact, le  mouvement  élémentaire  dusolide  mobile  est  a  chaque 
instant  une  rotation  autour  d'un  axe  passant  par  ses  divers 
points  de  contact  avec  le  solide  immobile  ;  et  que,  par  con- 
séquent, tous  ces  points  sont  nécessairement  en  ligne  droite. 
Dans  le  cas  où  le  solide  en  mouvement  touche  le  solide  immo- 
bile en  une  infinité  de  points,  formant  une  ligne,  il  ne  peut 
y  avoir  roulement  du  premier  solide  sur  le  second  tout  le 
long  de  leur  ligne  de  contact,  qu'autant  que  cette  ligue  est 
droite.  Pour  qu'un  solide»  puisse  ainsi  rouler  d'une  manière 
continue,  pendant  un  temps  quelconque,  sur  un  autre  solide 
immobile,  tout  le  long  d'une  ligne  de  contact  de  leurs  sur- 
faces, il  est  nécessaire  que  les  surfaces  de  ces  deux  solides 
soient  des  surfaces  réglées. 

Ce  résultat  auquel  nous  venons  de  parvenir,  pour  le  cas 
du  roulement  absolu  d'un  solide  mobile  sur  un  solide  immo- 
bile dont  il  touche  la  surface  en  plusieurs  points,  est  directe- 
ment applicable  au  cas  d'un  roulement  relatif;  puisqu'un 
pareil  roulement  ])eut  ètrc^  ramen<''  à  ini  roulement  absolu 
des  mêmes  solides  se  touchant  successivement  par  les  mêmes 
points. 

§  65.  Toutes  les  fois  que  deux  solides  sont  en  mouvement, 
Tun  par  rapport  à  l'autre,  sans  que  leurs  surfaces  cessent 
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de  se  tonelier,  et  que  les  coiidilions  qui  <!araclérisenl  le  rou- 
lement (S  6.^)  ne  sont  pas  remplies ,  on  dit  qu*il  y  a  glisse- 
metit  de  Tun  des  solides  sur  Tautre.  Le  glissement  est  absolu 
ou  relatifs  suivant  qu'un  seul  des  deux  solides  se  meut  dans 
Fespace,  ou  bien  qu'ils  sont  tous  deux  en  mouvement.  Nous 
n'avons  besoin  de  nous  occuper  que  du  glissement  absolu, 
puisque  le  glissement  relatif  peut  toujours  être  ramené  à 
c^trc  un  glissement  absolu,  par  l'application  de  ce  qui  a  été 
dit  dans  le  paragraphe  62. 

Il  peut  arriver  que  le  contact  des  deux  solides,  que  nous 
supposerons  d'abord  n'avoir  lieu  qu'en  un  point,  reste  tou- 
jours en  un  même  point  de  la  surface  de  l'un  de  ces  solides, 
et  qu'en  même  temps  il  se  déplace  sur  la  surface  de  l'autre. 
La  quantité  dont  les  points  des  deux  surfaces,  qui  coïnci- 
daient au  commencement  d'un  mouvement  élémentaire  qu(^l- 
conque  du  solide  mobile,  se  trouvent  écartés  l'un  de  l'autre 
a  la  fin  de  ce  mouvement  élémentaire,  forme  ce  qu'on  nomme 
le  gliaemeni  élémentaire  ;  la  vitesse  de  celui  de  ces  deux 
poinls  qui  appartient  au  solide  mobile,  est  la  vitesse  de  glis- 
sement. 

En  général,  le  point  de  conlacl  se  déplace  à  la  fois  sur  les 
surfaces  des  deux  solides.  Le  glissement  élémentaire  est  tou- 
joui*s  la  quantité  dont  les  deux  points  qui  coïncidaient  se 
sont  écartés  en  vertu  d'un  mouvement  élémentaire  du  solidiî 
mobile,  et  la  vitesse  de  glissement  est  toujours  la  vitesse  de 
celui  de  ces  deux  points  cpii  appartient  au  solide  mobil<»  ;  ce 
glissement  élémentaire,  et  la  vitesse  de  glissement  qui  lui  cor- 
respond, sont  toujours  dirigés  duns  le  plan  tangent  commun 
aux  deux  solides  mené  par  leur  point  de  contact. 

Le  mouvement  du  solide  mobile  peut  se  décomposer  à 
chaque  instant  en  un  mouvement  de  rotation  autour  d*un 
axe  passant  par  son  point  de  contact  avec  le  solide  innno- 
bile,  et  un  mouvement  de  translation  :  la  vitesse  de  ce  mou- 
vement de  translation  est  précisément  la  vitessedeglissement. 
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Le  solide  en  mouvement  peut  toucher  le  solide  immobile, 
par  plusieurs  points  isolés  et  en  nombre  fini,  ou  bien  par 
une  infinité  de  points  formant  une  ligue  ou  même  une  sur- 
face de  contact  Dans  ce  cas,  on  peut  dire  pour  chacun  de 
ces  points  ce  que  nous  venons  de  dire  du  point  de  contact 
unique,  dans  le  cas  où  nous  supposions  qu'il  n*y  en  avait 
qu*un.  Il  y  a  un  glissement  élémentaire  et  une  vitesse  de 
glissement  pour  chacun  de  ces  points  de  contact,  et  on  les 
déterminera  exactement  de  la  même  manière  que  si  les  so- 
lides ne  se  touchaient  que  par  un  point. 

§  66.  Application  aux  Engrenages.  —  Les  engre- 
nages sont  des  organes  de  machines  destinés  ù  transmettre 
le  mouvement  de  rotation  d'un  arbre  à  un  autre  arbre.  Ils  se 
composent  de  roues,  garnies  de  dents  sur  tout  leur  cputour, 
ou,  suivant  l'expression  admise,  de  roues  dentées^  que  Ton 
adapte  aux  arbres  entre  lesquels  on  veut  établir  cette  com- 
munication de  mouvement.  Les  dents  de  la  roue  montée  sur 
le  premier  arbre  pénètrent  entre  les  dents  de  la  roue  que 
porte  le  second  arbre,  ou,  en  d'autres  termes,  les  dents  des 
deux  roues  engrènent  les  unes  avec  les  autres;  en  sorte  que 
Tun  des  deux  arbres  ne  peut  pas  tourner  sans  que  l'autre 
tourne  en  même  temps. 

On  construit  les  dents  des  engrenages  de  telle  manière 
que,  si  le  mouvement  de  rotation  de  Tune  des  deux  roues  est 
uniforme,  le  mouvement  qui  en  résulte  pour  l'autre  roue  soit 
aussi  uniforme  ;  ou  bien,  ce  qui  revient  au  même,  de  manière 
que  le  rapport  des  vitesses  angulaires  des  deux  roues  reste 
constant,  quel  que  soit  le  mouvement  de  l'une  d'elles. 

i\ous  distinguerons  les  engrenages  cylindri(iues,  qui  ser- 
vent à  établir  la  communication  du  mouvement  de  rotation 
entre  deux  arbres  de  directions  parallèles;  et  les  engrenages 
c:niques,  qui  jouent  le  même  rôle  dans  le  cas  de  deux  ar- 
br<esdont  les  axes  de  rotation  concourent  en  un  même  point 

§  67.    EnfjrenageM    cylindriques,  —  Soient    O,    0', 
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fig.  40,  les  projections  des  axes  de  deux  arbres  parallèles, 

sur  un  plan 
perpendicu- 
laire à  leur 
direction.  Dé- 
signons par 
Cl)  la  vitesse 
angulaire  de 
Tarbre  0,  et 
par  Cl)'  celle 
deTarbre  0'; 
//  \  \^         nous  suppo- 

11  \  '  serons      que 

*  '  *  -  '  ces  deux  vi- 

tesses restent 
constantes 
pendant      le 

mouvement.  Divisons  la  distance  00'  en  deux  parties  OA, 

O'A,  telles  que  Ton  ait 


Fig.  40. 


OA 
O'A 


0) 
G) 


puis  décrivons  deux  circonférences  de  ccnrle,  des  points 
0,  0'  comme  centres,  avec  OA  et  C'A  pour  rayons  :  ces  deux 
circonférences  se  nomment  les  circonféi^enees  pri  mit  ires 
de  Tengrenagc. 

L'arc  décrit  pendant  le  temps  dt,  par  un  point  de  la  cir- 
conférence OA,  est  égal  à  ui  d/  y.  OA  ;  Tare  décrit  dans  le 
même  temps  par  un  point  de  la  circonférence  D'A,  (»sl  égal 
à  w'  dt  X  O'A  :  donc  ces  deux  arcs  sont  égaux,  d'après  la 
position  que  le  point  A  occupe  sur  la  ligne  00'.  Ainsi  l'en- 
grenage doit  être  construit  de  manière  (lu'il  passe  en  même 
temps  des  arcs  égaux  des  deux  circonférences  primitives  par 
la  ligne  des  centres.  On  en  conclut  facilement  que, pendant  le 
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valeur  de  ce  glissemeut.  La  roue  0  tourne  avec  une  vitesse 
angulaire  (ùj  et  la  roue  0'  avec  une  vitesse  angulaire  co'  ; 
lorsque  nous  donnons  à  Tensemble  des  deux  roues  un  mou- 
vement égal  et  contraire  au  mouvement  de  la  roue  0,  pour 
ramener  celle-ci  à  Tctat  de  repos,  et  faire  prendre  à  la  roue 
0'  un  mouvement  absolu  égal  au  mouvement  relatif  qu'elle 
avait  d'abord ,  cette  roue  0'  se  trouve  animée  à  la  fois  d'une 
vitesse  angulaire  on  autour  de  l'axe  0,  et  d'une  vitesse  angu- 
laire (ù'j  de  même  sens  que  la  précédente ,  autour  de  l'axe 
0'  :  ces  deux  rotations  simultanées  de  la  roue  0',  considé- 
rées pendant  l'élément  de  temps  dtj  équivalent  à  une  rota- 
tion unique  autour  d'un  axe  parallèle  aux  axes  0,  0',  mené 
par  le  point  A,  et  la  vitesse  angulaire  de  cette  rotation  ré- 
sultante est  égale  à  o)  +  co'  (§  d^)*  L'angle  décrit  par  la  roue 
0',  pendant  le  temps  dt ,  en  vertu  de  son  mouvement  re- 
latif, est  donc  (  ci)  +  o)')  di;  et  si  nous  désignons  par  p  la 
longueur  de  la  normale  A  M,  nous  aurons 

p  (o)  +  (ù')  dt 

pour  le  déplacement  relatif  élémentaire  du  point  M  pris  sur 
le  profil  E  F,  c'est-à-dire  pour  ce  que  nous  nommons  le  glis- 
sement élémentaire  (§  65).  Si  nous  di'signons  par  ds  l'arc 
infiniment  petit  de  chacune  des  circonfcroiices  primitives  qui 
passe  par  la  ligne  des  centres  pendant  le  temps  dt^  et  par  r,r^ 
les  rayons  OA,0'Ade  ces  circonférences,  nous  aurons 
,      ds  ,  (Is 

(ùdtzz:—  ,  w  rff  =  -7, 

r  r 

et  par  suite  l'expression  du  glissement  élémentaire  de- 
viendra 


(t+f)"^- 


§  G8.  Engrenages  coniques.  —  Dans  le  cas  où  les  axes 
de  rotation  des  deux  arbres  concourent  vers  un  même  point 
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S,  fig.  62,  on  détermiiie  la  forme  des  dents  des  rones  qui  doi- 
vent transmettre  le  mon- 
Tement  do  rotation  de 
Ton  de  ces  deux  arbres 
à  l'autre ,  par  des  con- 
sidérations analogues  à 
celles  que  nous  Tenons 
de  présenter  pour  le  cas 
où  les  axes  des  deux  ar- 
bres sont  parallèles. 
Soit  encore  îa  la  vi- 
Fiff.  u.  tesse  angulaire  de  Tar- 

bre  qui  tourne  autour  de  Taxe  S  N,  et  (J  celle  de  l'autre 
arbre,  qui  tourne  autour  de  SN'.  Prenons,  dans  le  plan 
N  S  tf',  un  point  A  tel  que  les  distances  0  A,  O'A  de  ce  point 
aux  axes  S  N,  S  N'  satisfassent  à  la  condition 


OA 
(XA 


(0 


puis  décrivons,  des  points  0,  0',  comme  centres,  dans  des 
plans  respectivement  perpendiculaires  aux  axes  SN,  SN', 
des  circonférences  de  cercle  ayant  0  A  etO'A  pour  rayons. 
L'intersection  des  plans  de  ces  deux  cercles  passe  par  le 
point  A  ;  elle  est  perpendiculaire  au  plan  N  S  N',  et  par  con- 
séquent aux  deux  lignes  OA,  O'A  :  donc  cette  intersection  est 
une  tangente  commune  aux  deux  cercles  en  A.  Si  nous  re- 
gardons les  deux  circonférences  0  A,  O'A  comme  les  bases 
de  deux  cônes  ayant  tous  deux  le  point  S  pour  sommet, 
ces  deux  cônes,  qui  se  touchent  le  long  de  la  génératrice  A  S, 
se  nomment  les  canes  primitifs  de  Tengrenage. 

Pendant  le  mouvement  des  deux  arbres,  les  deux  circonfé- 
rences 0  A,  O'A ,  roulent  Tune  sur  l'autre  ;  on  le  reconnaît 
exactement  de  la  même  manière  que  dans  le  cas  des  engre- 
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nagns  cylindriques.  Les  deux  cônes  primitifs  roulent  égale- 
Mienl  Tun  sur  Tautre. 

On  prend  pour  surfaces  des  dents  des  deux  roues  des  sur- 
faces coniques  ayant  le  point  S  pour  sommet  commun.  Si  Ton 
donne  arbitrairement  la  surface  des  dents  de  l*une  des  deux 
roues,  on  détermine  celle  des  dents  de  Tauti^e  roue,  en  faisant 
rouler  le  cône  primitif  de  la  première  roue  sur  le  cône  pri- 
mitif de  la  seconde  :  la  surface  cherchée  n'est  autre  chose 
que  l'enveloppe  des  positions  successives  que  prend  la  sur- 
face donnée,  en  vertu  de  ce  roulement.  Il  est  aisé  de  voir,  en 
outre,  que  le  plan  qui  passe  à  un  instant  quelconque  par  la 
ligne  de  contact  des  deux  cônes  primitifs  et  par  la  ligne  de 
contact  des  surfaces  coniques  de  deux  dents,  appartenant 
Tune  à  la  première  roue,  Tautre  a  la  seconde  roue,  est  dirigé 
normalement  à  ces  dernières  surfaces,  tout  le  long  de  leur 
ligne  de  contact. 

Si  Ton  veut,  à  un  instant  quelconque,  déterminer  le  glis- 
sement élémentaire  des  dents  Tune  sur  Faulre,  en  un  point  M 
pris  sur  leur  ligne  de  contact,  on  y  arrivera  encore  comme 
dans  le  cas  des  engrenages  cylindriques.-  Pour  trouver  le 
mouvement  relatif  élémentaire  de  la  roue  0',  par  rapport  à  la 
roue  0 ,  pendant  le  temps  rf/,  compté  à  partir  de  Tinstant 
que  Ton  considère,  appliquons  à  Tensemble  des  deux  roues 
0,  0',  un  mouvement  commun  égal  et  contraire  au  mouve- 
ment de  la  roue  0  j  cette  roue  0  sera  réduite  au  repos,  et  la 
roue  0' sera  animée  à  la  fois  d'une  vitesse  angulaire  o)  autour 
de  Taxe  S  X,  et  d'une  vitesse  angulaire  w'  autour  de  Taxe 
S  N'.  Mais  ces  deux  rotations  simultanées  de  la  roue  0'  équi- 
valent à  une  rotation  unique  (§  55),  autour  d'un  axe  que  l'on 
reconnaîtra  sans  peine  être  dirigé  suivant  la  ligne  de  contact 
S  A  des  deux  cônes  primitifs  ;  et  la  vitesse  angulaire  Q  de 
cette  rotation  résultante  sera  représentée  par  la  diagonale 
S  H  du  parallélogramme  SFGH,  si  les  côtés  SF,  SG  sont 
pris  de  manière  à  représenter  les  vitesses  angulaires  compo- 
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sautes  w,  w'.  Si  Ton  désigne  Tangle  OSA  par  a,  et  Tangle 
0'  S  A  par  a ,  on  a 

SH  =  SFcosa-hSGcosa'; 

on  aura  donc  aussi 

Q  =  0)  ces  a  +  co'  ces  a. 

D*après  cela,  l'angle  décrit  par  la  roueO',  dans  son  mou- 
vement relatif  élémentaire  autour  de  Taxe  SA,  sera  égal  à 

(«  €08  a  4-  w'  cos  a  )  dt; 

et  si  Ton  désigne  par  p  la  longueur  de  la  perpendiculaire 
abaissée  du  point  M  dont  on  veut  évaluer  le  glissement,  sur 
i*a\c  de  rotation  instantané  SA,  on  aura 

p  (co  cos  a  +  w'  cos  a  )  dt 

pour  le  glissement  élémentaire  de  ce  point  M.  Désignons 
encore  par  ds  Tare  infiniment  petit  de  chacune  des  circon- 
férences OA,  O'A  qui  traverse  le  plan  NSN'  pendant  le 
temps  rf/,  et  par  r,  r'  les  rayons  OA,0'A  de  ces  circonfé- 
rences, et  cette  expression  du  glissement  élémentaire  du 
point  M  deviendra 


(  —  cos  a  +  -rC0S  a'i  ds. 

\r  r  ) 


H  est  aisé  de  voir  que  Texprcssiou  analogue,  trouvée  dans 
le  cas  des  engrenages  cylindriques,  n*est  qu'un  cas  particu- 
lier de  celle  que  nous  venons  d'obtenir  :  il  suffit  en  effet 
de  supposer  a  et  a  nuls  dans  cette  dernière  expression,  pour 
qu  elle  devienne  identique  avec  celle  qui  se  rapporte  aux 
engrenages  cylindriques. 


-o&< 


CHAPITRE  IV. 


ACGÉLÉRATIOIf   DANS   LE  MOUVEMENT  D'uN   POINT. 


§  69.  4ccéléralloB  dans  le  BioiiTeneBl  reetllif^Be 
aoiforiiiéiiienl  varié.  —  Considérons  un  point  se  mou- 
vant en  ligne  droite,  d'un  mouvement  uniformément  accé- 
léré (§  il).  L'équation  de  ce  mouvement  est  de  la  forme 

et  la  vitesse  est  donnée  à  un  instant  quelconque  par  la  re- 
lation 

v  =  6+  2  et. 

Ainsi  que  nous  TavonS  déjà  remarqué,  dans  un  pareil  mou- 
vement, la  vitesse  v  s'accroît  proportionnellement  au  temps 
//  et  2c  est  la  quantité  dont  elle  s'accroît  dans  l'unité  de 
temps. 

Oh  peut  dire  que  2c  sert  de  mesure  au  degré  plus  ou 
moins  grand  de  rapidité  ou  de  lenteur  avec  lequel  s'effectue 
l'accroissement  de  la  vitesse,  dans  le  mouvement  particulier 
dont  on  s'occupe.  Cette  quantité  2c  est  désignée  sous  le  nom 
d'accélération.  On  voit  qu'elle  joue,  relativement  à  la  varia- 
tion de  la  vitesse,  dans  le  mouvement  rectiligne  uniformé- 
ment accéléré,  le  rôle  que  joue  la  vitesse  relativement  à  la 
variation  de  l'arc  de  trajectoire  qui  sépare  le  point  mobile 
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d'an  point  fixe  de  cette  trajectoire ,  dans  le  mouvement  uni- 
forme (§  6).  Cette  définition  de  Faccélération ,  établie  en 
admettant  implicitement  que  b  cic  sont  tous  deux  positifs, 
s'applique,  en  général,  quels  que  soient  les  signes  de  b  et  c; 
c'est-à-dire  que,  dans  le  mouvement  rectilîgne  uniformé- 
ment varié  quelconque,  représenté  également  par  l'équation 
ci-dessus,  on  désigne  toujours  2c  sous  le  nom  d'accéléra- 
tion. On  voit  que  l'accélération  est  positive  ou  négative  en 
même  temps  que  c. 

Pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit  dt^  la  vi- 
tesse V  s'accroît  de  2e  di  :  c'est  ce  que  nous  nommerons 
r élément  de  vitesse  acquise,  ou  la  vitesse  acquise  élémen- 
taire, correspondant  à  ce  temps  infiniment  petit.  Il  suflit 
comme  on  voit  de  diviser  la  vitesse  acquise  élémentaire  par 
dt,  pour  avoir  l'accélération. 

§  70.  Aceéléralion  dans  le  mouvement  reolliigiie 
varié  en  général.  —  Nous  avons  vu  (§  8)  par  quelles  con- 
sidérations on  est  autorisé  à  regarder  un  mouvement  varié 
quelconque  comme  étant  la  succession  d'une  infinité  de  mou- 
vements uniformes  dont  chacun  a  Heu  pendant  un  intervalle 
de  temps  infiniment  petit.  Des  considérations  entièrement 
analogues,  appliquées  au  cas  d'un  mouvement  rectilignc 
dans  lequel  la  vitesse  varie  d'une  manière  quelconque  d'un 
instant  à  un  autre,  nous  permettront  également  de  regarder 
le  mouvement  rectiligne  varié  en  général,  comme  étant  la 
succession  d'une  infinité  de  mouvements  rectilignes  unifor- 
mément variés,  tous  de  même  direction,  dont  chacun  a  lieu 
pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit. 

Cela  posé,  on  nomme  accélération  à  un  instant  quelcon- 
que, dans  un  mouvement  rectilignc  varié,  l'accélération  du 
mouvement  rectiligne  uniformément  varié  qui  forme  un 
des  (éléments  du  mouvement  rectiligne  varié  à  l'instant  que 
Ton  considère. 

Soit  V  la  vitesse  du  mobile  à  la  fin  du  temps  / ,  et  v  +  dv 
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ce  que  devient  celle  vitesse  à  la  fin  du  temps  t-k-dt^  dv  est 
la  vitesse  acquise  par  le  mobile  pendant  réiémeut  de  temps 
dt.  Si  nous  regardons  le  mouvement  comme  uniformément 
varié  pendant  cet  élément  du  temps,  conformément  à  ce 
que  nous  venons  de  dire,  nous  n'aurons  qu'à  diviser  la  vi- 
tesse acquise  élémentaire  dv  par  le  temps  dt,  pour  avoir 
Taccélération  à  la  fin  du  temps  t;  en  sorte  que,  si  nous  dé- 
signons cette  accélération  par  y,  nous  aurons 

.      dv 
^  =  7t' 

Si  le  mouvement  rectiligne  varié  a  pour  équation 

on  en  déduit 

f=/{0. 
et  par  suite 

j  =/'  (0- 

§  71.  La  loi  de  variation  de  la  vitesse  du  mobile,  dans  le 
mouvement  rectiligne  varié,  peut  être  représentée  par  une 
ligne  courbe,  de  même  que  précédemment  nous  avons  repré- 
senté par  une  courbe  la  loi  de  variation  de  la  distance  qui 
sépare  le  mobile  d'un  point  lixe  de  sa  trajectoire  (§  5).  Il 
suffît  eu  effet,  pour  cela,  de  représenter  un  temps  quelcon- 
que /  par  une  certaine  ligne  dont  la  longueur  lui  soit  pro- 
portionnelle, et  de  regarder  cette  ligne  et  celle  qui  repré- 
sente la  vitesse  correspondante  v  du  mobile,  comme  étant 
l'abscisse  et  l'ordonnée  d'un  point,  rapportées  à  un  système 
d'axes  coordonnés  rectangulaires.  La  forme  de  la  courbe, 
dont  les  différents  points  correspondent  ainsi  aux  divers 
systèmes  de  valeurs  de  /  et  de  Vj  donnera  une  idée  nette  de 
a  manière  dont  la  vitesse  du  mobile  varie  avec  le  temps. 

Dans  le  cas  du  mouvement  uniformément  varié,  la  vi- 
tesse variant  proportionnellement  au  temps,  la  courbe  qui 
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rcprésenlc  la  loi  de  cette  variation  de  la  vitesse  se  réduit  à 

une  ligne  droite  A  B,  fig.  U^. 
L'accélération ,  dans  un  pareil 
mouvement ,  étant  la  quantité 
dont  la  vitesse  du  mobile  s'ac- 
croît dans  Tunité  de  temps,  ou 
l'obtiendra  par  une  construc- 
tion analogue  à  celle  qui  nous 

T     a  peimis  de  trouver  la  vitesse 

dans  le  cas  du  mouvement  uni- 
^'8-  *^-  forme  dont  la  loi  est  également 

représentée  par  une  ligne  droite  (§  7).  On  mènera,  par  un 
point  quelconque  C,  une  ligne  CD  parallèle  à  Taxe  OT  et 
égale  à  la  ligne  que  Ton  a  adoptée  pour  représenter  Tunité 
(le  temps  ;  puis ,  par  le  point  1),  on  mènera  une  parallèle  DE 
à  Taxe  0  V' ,  jusqu'à  la  rencontre  de  !a  ligne  A  15,  en  K  :  la 
longueur  de  la  ligne  D  E  fera  connaître  la  quantité  dont  la 
vitesse  s'accroît  dans  l'unilé  de  tenq)s,  c'est-à-dire  l'accéUi- 
lation.  Il  est  à  peine  nécessaire  d'ajouter  que  la  construc- 
tion que  nous  venons  d'expliquer,  en  admettant  implicite- 
ment (lue  la  vitesse  augmente  avec  le  tenq)s,  s'appliquerait 
égah-ment  dans  le  cas  où  la  vitesse  irait  en  diminuant,  c'est- 
à-dire  où  l'accélération  serait  négative. 

Lorsqu'im  mouvement  rectiligne  n'est  pas  uniformément 
varié,  la  ligne  qui  représente?  la  loi  de  variation  de  la  vitesse 
du  mobile  n'est  plus  une  ligne  droite.  11  est  aisé  de  voir  que 
la  considération  sur  lacitielle  nous  nous  sonnnes  appuyés 
pour  défmir  laccélcTation,  et  (pii  consiste  à  regarder  le  mou- 
vement varié  comme  formé  par  la  succession  d'tuic  iuliniliî 
de  mouvements  uniformément  variés  ayant  lieu  chacun  pen- 
dant un  intervalle  de  temps  indniment  petit,  revient  à  re- 
garder la  courbe  (pii  représente  la  loi  de  variation  de;  la 
vitesse  du  mobile  connue  un  polygone  indnitesimal. 
Soit  C,  fig.  Utx,  le  point  de  cette  courbe  (lui  correspond  à 
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une  valeur  quelconque  t  du  temps.  Le  mouvement  unifor- 
mément varié  qui  forme  un 
'  des  éléments  du  mouvement 
■  varié ,  à  Tinstant  que  nous 
considérons,  est  représenté 
par  rélément  de  la  courbe 
AB  correspondant  au  point 
— —  T  C  ;  et  si  ce  mouvement  uni- 
formément varié  se  conti- 
^*^'  '**•  nuait  pendant  un  temps  quel- 
conque, il  serait  représenté  par  le  prolongement  rectiligne 
de  rélément  de  courbe  dont  nous  venons  de  parler,  c'est- 
à-dire  par  la  tangente  CD.  L'accélération  dans  le  mouve- 
ment varié  à  la  fin  du  temps  t,  étant  précisément  l'accélé- 
ration de  ce  mouvement  uniformément  varié  (§  70),  nous 
en  trouverons  la  valeur  en  opérant  sur  la  tangente  CD 
comme  nous  avons  opéré  il  n'y  a  qu'un  instant  sur  la  ligne 
AB  delà  fig,  l\o.  Traçons  la  ligne  CE  parallèle  à  OT  et  égale 
à  la  ligne  qui  représente  l'unité  de  temps  ;  puis  menons  par 
le  point  E  une  parallèle  E  F  à  l'axe  0  V,  jusqu'à  la  rencontre 
de  la  tangente  CD  :  la  longueur  de  la  ligne  EF  lidtis  fera 
connaître  l'accélération  dans  le  mouvement  varié ,  à  la  fin  du 
temps  /. 

§  72.  4eeéléraiIon  dans  le  mouvement  carvilignc. 
—  Dans  un  mouvement  rectiligne  quelconque,  la  vitesse  ac- 
quise élémentaire  relative  à  l'élément  de  temps  di,  n'est 
autre  chose  que  la  vitesse  infiniment  petite  qui,  en  se  com- 
posant avec  la  vitesse  du  mobile  à  la  fin  du  temps  /,  produit 
la  vitesse  qu'il  possède  à  la  fin  du  temps  t  +  dt;  c'est  la 
vitesse  qui  lui  a  été  communiquée  pendant  le  temps  infini- 
ment petit  dt.  Dans  le  cas  où  le  mouvement  sera  curviligne, 
nous  nommerons  encore  élément  de  vitesse  acquise,  ou  vi- 
tesse acquise  élémentaire,  la  vitesse  que  le  jmint  mobile 
acquiert  pendant  le  temps  infiniment  petit  cf/,  c'est-à-dire 
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la  vitesse  qui,  en  se  composant  avec  la  vitesse  du  mobile  à 
la  fin  du  temps  /,  produit  celle  dont  il  est  animé  à  la  fm  du 
temps  i  +  di. 

En  outre,  nous  nommerons  accélération  du  mobile,  à  la 
fin  du  temps  i,  la  vitesse  qu'acquerrait  ce  mobile  pendant 
Tunité  de  temps,  si,  dans  chacune  des  portions  infiniment 
petites  et  égales  dans  lesquelles  on  peut  concevoir  que  cette 
unité  de  temps  soit  partagée,  il  acquérait  un  clément  de  vi- 
tesse de  même  grandeur  et  de  même  direction  que  rélément 
de  vitesse  qu'il  acquiert  réellement  pendant  le  même  temps 
infiniment  petit  à  partir  de  la  fia  du  temps  /.  Il  est  clair  que 
Taccélération  dans  le  mouvement  rectiligne  est  comprise, 
comme  cas  particulier,  dans  Taccélération  telle  que  nous 
la  définissons  pour  le  mouvement  cuniligne. 

Il  résulte  de  cette  définition  que  Faccélération,  à  un  ins- 
tant quelconque,  dans  le  cas  général,  est  une  vitesse  finie, 
dont  la  direction  et  le  sens  sont  les  mêmes  que  la  direction 
et  le  sens  de  la  vitesse  acquise  élémentaire  relative  à  cet 
instant;  et  que,  de  plus,  pour  avoir  la  grandeur  de  cotte 
accéléintion ,  il  suffit  de  diviser  la  vitesse  acquise  élémen- 
taire par  le  temps  infiniment  petit  dt  qui  lui  correspond. 

Dans  le  cas  où  le  mouvement  est  rectiligne,  la  vitesse  du 
mobile  a  toujours  la  même  direction  ;  la  vitesse  acquise  élé- 
mentaire, et  par  suite  raccélération,  auront  donc  aussi  tou- 
jours la  même  direction,  qui  est  celle  du  mouvement.  Lors- 
que le  mouvement  est  curviligne,  il  n'en  est  plus  de  même  ; 
la  direction  de  Faccélératiori  n'est  pas  connue  immédiate- 
ment, comme  dans  le  mouvement  rectiligne.  Aussi  a-t-on  à 
déterminer,  dans  chaque  cas  particulier,  à  la  fois  la  gran- 
deur et  la  direction  de  Taccélération  :  c'est  ce  qu'on  fait  en 
déterminant  les  grandeurs  de  deux  composantes  de  celte 
accélération  suivant  des  directions  connues,  ainsi  que  nous 
allons  rindiquer. 

§  73.  Aecélérallon  tangentielle ,  aecélération  cea- 


v 
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tripèie.  —Soit  AB,  fig.  Û5,  la  irajecloire  du  point  mobile. 

Supposons  qu'il 
se  trouve  en  M 
à  la  fin  du  temps 
/,  et  eu  M' à  la 
fin  du  temps 
/-+-rf/.  Par  un 
point  quelcon- 
que C  menons 
une  droite  CD 
égale  et  paral- 
lèle à  la  vitesse 


Fig.  ft5. 


V  du  mobile  en  M  ;  puis  une  seconde  dioile  C  E  égale  et  pa- 
rallèle à  la  vitesse  u  +  rfr  qu'il  possède  en  M'.  La  ligne  DE 
est  évidemment  égale  et  parallèle  à  la  vitesse  qui,  en  se  com- 
posant avec  la  vitesse  v  du  mobile  en  M,  produit  la  vitesse 
v-\-dv  du  mobile  en  M'  :  donc  cette  ligne  DE  est  égale  et 
parallèle  à  la  vitesse  acquise  élémentaire  correspondant  ù 
rélément  du  temps  que  le  mobile  emploie  à  aller  de  M  en  M'. 
11  résulte  de  laque  Taccélération  du  mobile,  à  la  fin  du  temps 
/,  est  dirigée  suivant  une  parallèle  à  DE  menée  par  le  point 
M  ;  et  de  plus,  que  la  grandeur  de  cette  accélération  s'ob- 
tiendra en  divisant  DE  parrf/. 

Si  nous  abaissons  E  F  perpendiculaire  sm*  CD,  et  que  nous 
construisions  le  rectangle  D F EG,  nous  pourrons  regarder 
la  vitesse  infiniment  petite  DE  comme  résultant  de  la  com- 
position des  vitesses  DF,  DG.  Nous  pouvons  donc  aussi  re- 
garder la  vilesse  acquise  élémentaire  du  mobile  en  M,  comme 
résultant  de  la  composition  de  deux  autres  vitesses,  dont 
rune,  égale  à  DF,  est  dirigée  suivant  la  tangente  à  la  trajec- 
toire en  M,  et  Tautre,  égale  à  DG,  est  dirigée  suivant  une 
perpendiculaire  à  cette  tangente  menée  dans  le  plan  oscula- 
teurdtî  la  courbe,  c'est-à-diie  suivant  le  rayon  de  courbure 
>I  0.  En  divisant  ces  deux  composantes  de  la  vilesse  acquise 
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élémentaire  par  rfl,  on  auua  les  grandeui^s  des  deux  rompo- 
sautes  de  raccélération  suivant  les  mêmes  direelions. 

La  composante  de  raccélération  du  mobile  suivant  la  tan- 
gente à  la  trajectoire  se  nomme  Vaccélérati&n  tangentielle. 
Sa  valeur  s'obtient  en  divisant  DF  par  dt  :  mais  on  a 

DF=  (r +  ^«')cosrfa  —  v     , 

en  désignant  par  dx  Tangle  infiniment  petit  que  forment 
entre  elles  les  directions  des  vitesses  v  et  v  +  dv,  ou,  ce 
qui  revient  au  même,  Tangle  des  tangentes  ù  la  trajectoire 
menées  par  les  points  M,  M';  on  a  donc  pour  l'expression 
de  raccélération  tangentielle 

DF      {v-^dv)  cosda — v dv      ^^«^ 

77""  dt  '^SF^'^di    ^' 

quantité  qui  se  réduit  simplement  à 

dv^ 
dt' 

la  vitesse  r,  qui  est  fournie  par  la  relation  (§  9"; 

ds 
dt' 

est  positive  ou  négative,  suivant  quelle  est  dirigée  dans  le 
sens  dans  lequel  on  compte  les  distances  positives  sur  la  tra- 
jectoire, ou  en  sens  contraire;  il  en  est  de  même  de  raccé- 
lération tangentielle,  qui  est  également  positive  ou  négative, 
suivant  qu'elle  est  dans  le  sens  des  vitesses  positives  ou  en 
sens  contraire. 

La  composante  de  l'accélération  suivant  le  rayon  de  cour- 
bure de. la  trajectoire  se  nomme  Vaccélération  centripète. 
Elle  est  toujours  dirigée  de  la  courbe  vers  le  cenlnî  de  cour- 
bure O.  Sa  valeur  s'obtient  en  divisant  1)G  par  rf/,  et  comme 
on  a 

DG  =  (r+rft;)sin//a, 
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il  en  résulte  que  racccléralion  centripète  est  égale  à 
{v-{-dv)sindoc 


ou  simplement 


dt 


da 
'-dt' 


Observons  maintenant  que  Tanglc  //a  est  égal  à  l'angle  des 
normales  qui  joignent  les  deux  points  M,  M'  au  centre  de 
courbure  0  ;  en  sorte  que,  si  Ton  désigne  le  rayon  de  cour- 
bure MO  par  p,  on  a 

da, ds  _  V 

dt      ùdt     p 

D'après  cela,  la  valeur  de  racccléralion  centripète  devient 


P  • 
Si  Ton  construit  un  parallélogramme  sur  Taccélération 
tangcntielle  -j- ,  et  raccélération  centripète  —,  la  diagonale 

de  co  parallélogramme  sera  racc<'»léraiion  j  du  mobile  au 
point  M,  ù  laquelle  on  donne  souvent  le  nom  (ïacceleraiiofé 
totale,  pour  la  distinguer  de  ses  composantes. 

Dans  le  cas  du  mouvement  rectiligne,  p  est  inûni,  Tacx^é- 
léralion  centripète  est  nulle,  et  Taccélération  totale  se  réduit 

à  sa  composante  tangenliclle  -7-  .  Dans  le  cas  du  mouvement 

dv 
curviligne  uniforme,  -jp  est  nul,  et  Taccéleration  totale  se 

réduit  à  sa  composante  normale  -^ .  Enfin ,  dans  le  cas  do 

mouvement  rectiligne  uniforme,  les  deux  composantes  de 
raccélération  totale  sont  nulles,  en  sorte  que  Faccélération 
totale  est  aussi  nulle. 
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Il  est  aisé  de  voir' que,  si  l'on  construit  une  courbe  pour 
représenter  la  loi  de  variation  de  la  vitesse  d'un  point  mobile 
sur  sa  trajectoire  curviligne,  en  opérant  comme  nous  l'a- 
vons indiqné  (§  71)  pour  le  cas  d'un  mouvement  rectiligne^ 
ou  pourra  se  servir  de  cette  courbe  pour  trouver  l'accéléra- 
tion tangentielle  à  un  instant  quelconque,  exactement  de  la 
même  manière  qu'on  s'en  sert  pour  trouver  l'accélération 
dans  un  mouvement  rectiligne  ;  puisque  l'expression  de  l'ac- 
célération tangentielle  dans  le  mouvement  cuniligne  est  la 
même  que  l'expression  de  l'accélération  dans  le  mouvement 
rectiligne. 

§  74.  décélération  dlans  le  mouvement  projeté  sur 
■B  plan  fixe.  —  Quand  on  projette  le  mouvement  d'un  point 
sur  un  plan  fixe  (§  12),  la  vitesse  de  la  projection  est  à 
chaque  instant  la  projection  de  la  vitesse  du  point  dans  l'es- 
pace. Imaginons  donc  que  l'on  ait  construit,  pour  le  n^ouve- 
ment  que  l'on  projette,  le  triangle  CDE,  fig.  kb^  dans  lequel 
les  trois  côtés  CD,  CE,  DE  sont  respectivement  égaux  et 
parallèles  à  la  vitesse  v  du  mobile  à  la  fin  du  temps  /,  ù  la 
vitesse  î? -H rfr  relative  à  la  fin  du  temps  /-+-rf/,  et  à  la  vitesse 
acquise  élémentaire  correspondant  à  rélémeut  de  temps  dt. 
Si  l'on  projette  ce  triangle  CDE  sur  le  plan  fixe,  on  aura  un 
autre  triangle  que  nous  désignerons  par  crf<?.  Dans  ce  trian- 
gle projeté,  le  côté  cdj  projection  de  C  D,  sera  égal  et  pa- 
rallèle à  la  vitesse  de  la  projection  du  mobile  sur  le  plan 
fixe  à  la  fin  du  temps  //  le  côté  ce^  projection  de  C  E,  sera 
aussi  égal  et  parallèle  à  la  vitesse  de  la  projection  du  mobile 
U  la  fin  du  temps  t+di  :  donc  le  troisième  côté  de^  projec- 
tion de  DE,  jouera  par  rapport  au  mouvement  projeté  exac- 
tement le  même  rôle  que  DE  par  rapport  au  mouvement  de 
IVspace,  c'est  à-dire  que  de  sera  égal  et  parallèle  à  la  vitesse 
acquise  élémentaire  de  la  projection  du  mobile  correspon- 
dant au  temps  infiniment  petit  dt.  On  en  conclut  de  suite 
que  Taccélération  I  dans  le   mouvement  projeté ,  est  la 
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projoctioli  (\o  Taroéléralion  dans  \o  mouvement  do  iVs- 
pare. 

Il  faut  bien  observer  qu'il  s'agit  ici  uniquement  des  accé- 
lérations totîiles,  dans  le  mouvement  que  Ton  projette,  et  dans 
la  pi'ojection  de  ce  mouvement.  Si  Ton  construit  le  rectangle 
à  Taide  duquel  raccélération  totale  du  mouvement  de  l'es- 
pace se  dcH'ompose  eu  une  accélération  tangentielle  et  une 
accélération  centripète,  et  (jue  l'on  projette  ce  rectangle  sur 
le  plan  fixcî,  sa  pi'ojection  sera  en  général  un  parallélogramme 
dont  les  angles  ne  seront  pas  droits.  La  diagonale  de  ce  pa- 
rai h'iogranmie  représenteia  bien  l'accélération  totale  dans 
le  mouvement  projeté,  d'après  ce  que  nous  venons  de  démon- 
trer ;  et  ses  cotés,  dont  l'un  est  dirigé  suivant  la  tangente  à  la 
trajectoire  du  mouvement  projeté,  représenteront  en  même 
tenq)s  deux  composantes  de  cette  accélération  :  mais  ces 
composantes,  qui  ne  sont  pas  rectangulaires,  sont  nécessaire- 
ment différentes  de  l'accélération  tangentielle  et  de  l'accélé- 
ration centripète  dans  le  mouvement  projeté.  Il  ne  serait 
donc  pas  vrai,  en  général,  dédire  que  l'accélération  tangen- 
tielle et  l'accélération  centripète,  dans  le  mouvement  projeté, 
sont  respectivement  les  projections  de  l'accélération  tan- 
gentielh»  et  de  l'accélération  centripète  dans  le  mouvement 
de  res])ac<*. 

^75.  iteeélératlon  dan$»  le  mouvement  projeté  Mur 
une  droite  flxe.  —  Lorsqu'on  projette  le  mouvement  d'un 
point  sur  une  droite  fwo  (§  13),  la  vitesse  de  la  projection 
est  encore,  à  chaque  instant,  la  projection  de  la  vitessi^  du 
point  dans  l'iîspace.  Il  nous  sera  facile  d'en  conclure,  comme 
dans  le  cas  précédent,  que  l'accélération  dans  le  mouvement 
projeté  est  la  projection  de  Taccélération  dans  le  mouvement 
(|ue  l'on  projette. 

Pour  cela,  concevons  encore  que  l'on  ait  construit,  pour 
le  mouvement  du  point  dans  l'espace,  le  triangle  C  D  E  de  la 
fig,  /i5,  dont  nous  venons  déjà  de  nous  servir  ;  et  supposons 
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que  Ton  projette  ce  triangle  sur  la  droite  fixe  sur  laquelle  oa 
projette  le  mouvement  du  point.  La  projection  du  côte  CE 
sera  égale  à  la  somme  des  projections  des  côtés  CD,  DE; 
et  comme  les  projections  de  CD  et  de  CE  sont  respective- 
ment égales  aux  vitesses  du  point  projeté,  à  la  fin  du  temps 
/,  et  à  la  fin  du  temps  i  +  cf/,  il  en  résulte  que  la  projection 
de  DE  sera  égale  à  la  différence  de  ces  deux  vitesses,  c'est-à- 
dire  que  ce  sera  la  vitesse  acquise  élémentaire  du  point  pro- 
jeté correspondant  au  temps  infiniment  petit  di.  Donc  la  vi- 
tesse acquise  élémentaire,  dans  le  mouvement  projeté,  est  la 
projection  de  la  vitesse  acquise  élémentaire  dans  le  mouve- 
ment de  l'espace;  et,  par  suite,  raccélération  dans  le  mouve- 
ment projeté  est  la  projection  de  l'accélération  totale  dans 
le  mouvement  que  Ton  projette. 

§  76.  Accélératioa  dans  le  moavement  d^on .  point 
rapporté  à  on  système  de  coordonnées  reetillgnes.  — 
Un  point  mobile  étant  rapporté  à  un  système  de  coordonnées 
rectilignes,  supposons  que  nous  considérions  à  la  fois  le 
mouvement  de  ce  point  et  les  mouvements  de  ses  projections 
sur  les  axes.  Nous  avons  déjà  vu  (§  UG  et  /i7)  que  la  vitesse 
du  mobile  à  un  instant  quelconque  est  la  résultante  des  vi- 
tesses de  ses  projections  sur  les  axes.  Il  est  aisé  de  voir 
qu'il  en  est  de  même  pour  les  accélérations.  En  cflel,  d'après 
ce  qui  vient  d'être  démontré  (§  75),  l'accélération  du  mou- 
vement projeté  sur  un  quelconque  des  axes  est  la  projection 
de  l'accélération  totale  du  mouvement  de  l'espace  :  donc,  si 
l'on  mène  par  la  position  qu'occupe  le  point  mobile  à  un  ins- 
tant quelconque,  des  droites  égales  et  parallèles  aux  accé- 
lérations des  projections  de  ce  point  sur  les  axes,  et  que  l'on 
construise  sur  ces  droites  un  parallélogramme  ou  un  paral- 
lélipipède,  suivant  qu'il  y  a  deux  axes  ou  qu'il  y  en  a  trois, 
la  diagonale  de  ce  parallélogramme  ou  de  ce  paiallélipipède 
sera  précisément  l'accélération  totale  du  point  mobile  dans 
lespace.  Ainsi  on  peut  dire  que  cette  accélération  totale  du 
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mobile  est  la  résultante  des  accélérations  de  ses  pi*ojectîons 
sur  les  axes  coordonnés. 

Il  sera  facile  d'après  cela  de  trouver  Taccélération  totale, 
dans  le  mouvement  d'un  point  rapporté  à  deux  ou  à  trois 
axes  coordonnés,  lorsqu'on  connaîtra  les  équations  du  mou- 
vement. Dans  le  cas  où  le  mouvement,  s'eflectuant  dans  un 
plan,  sera  rapporté  à  deux  axes  seulement,  les  équations  du 
mouvement  étant 

les  accélérations,  dans  le  mouvement  des  projections  du  mo- 
bile sur  les  axes,  auront  pour  valeurs  (§  70) 

£=^'(')  '  &=?"(')  = 

raccélération  totale  du  point  mobile  sei*a  donc  la  diagonale 
d'un  parallélogramihe  dont  les  côtés,  parallèles  atix  axes, 
seront  respectivement  égaux  à  ces  deux  quantités.  Dans  le  cas 
où  le  mouvement  sera  rapporté  à  trois  axes  coordonnés,  les 
équations  du  mouvement  étant 

les  accélérations  dans  les  mouvements  projetés  sur  les  axes 
seront 

dJ^-f^'J^    dr^-9  (0'    ^.-*  (0; 

et  par  conséquent  l'accélération  totale  du  mobile  dans  l'es- 
pace sera  la  diagonale  d'un  parallélipipède  construit  sur  trois 
droites  parallèles  aux  axes  et  égales  respectivement  à  ces 
trois  quantités. 

§  77.  Prenons  pour  exemple  le  mouvement  circulaire 
et  uniforme  que  nous  avons  déjà  considéré  (§  14),  et  rap- 
portons les  positions  successives  du  point  mobile  à  deux  axes 
coordonnés  rectangulaires  passant  par  le  centre  du  cercle. 
Les  équations  de  ce  mouvement  seront  de  la  forme 
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Vt  .     Vt 

a?  =  r  CCS  —  ,  y  =  r  sin  — . 

r  ^  r 

On  trouve  d'abord  pour  les  vitesses  des  projections  du  point 
mobile  sur  les  axes 

dx  .    vt  dy  vt 

—  z=:  —  »  sin  —  ,         -f  =  r  cos  —  : 

dt  r  dt  r  ' 

et  Ton  vérifie  aisément  que  ces  vitesses  sont  bien  les  pro- 
jections de  la  vitesse  v  du  mobile  dirigée  tangentiellement 
à  la  circonférence  de  cercle  qu'il  décrit.  On  trouve,  en  outre, 
pour  les  accélérations  du  mouvement  de  ces  projections  du 
mobile  sur  les  axes , 

d}x  v*        vt  d}y  v^   .    vt 

dt^  r         r  dt^  r         r 

Les  valeurs  de  ces  accélérations  montrent  que  l'accéléra- 
tion totale  du  mobile  à  un  instant  quelconque  est  égale  à 

v^ 

—  ,  et  qu'elle  est  dirigée  de  la  position  qu'il  occupe  à  cet 

instant  vers  le  centie  de  sa  trajectoire.  C'est  en  effet  ce  qu'on 
devait  trouver  :  car,  en  vertu  de  runiformité  du  mouvement 
sur  la  circonférence,  l'accéléralion  langentielle  est  nulle  ;  et 
par  suite  raccéléralion  totale  se  réduit  à  l'accéléralion  cen- 

lripète,qui,  dans  ce  cas,  a  pour  valeur  -  (§  1:]). 

Consid<'»rons  encore  la  projection  orthogonale  de  ce  mou- 
vement circulaire  et  unii'orme  sur  un  plan  quelconque.  Si 
nous  prenons  pour  axes  coordonnés,  dans  le  plan  de  projec- 
tion, les  axes  de  l'ellipse  suivant  laquelle  se  projette  la  tra- 
jectoire circulaire  de  res])ace,  et  si  nous  désignons  par  a 
Tangle  que  le  plan  de  celte  trajectoire  circulaire  fait  avec  le 
plan  de  projection,  nous  trouverons  sans  peine  que  les  équa- 
tions de  ce  mouvement  sont  de  la  forme 


vt  .    vt 

x=r  coë 

7. 


x=rcQë—  ,        y  =  rcosasm— . 

r  ^  r 
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Les  «accélérations,  dans  les  projecUons  de  ce  mouvement  sur 
les  axes  coordonnés,  auront  donc  pour  valeui-s 

(Px  v^       vt  (i^y  v^  ,    vt 

'TT=^ ces—      ,      -TT^ cosasm— . 

di^  r         r  dr  r  r 

On  voit  que  ces  accélérations  sont  proportionnelles  aux 
valeurs  de  x  et  y /d'où  Ton  conclut  que  raccclération  totale 
du  mobile,  dans  le  mouvement  elliptique  dont  il  s'agit,  est 
dirigée  de  la  position  qu'occupe  le  mobile,  vers  le  centre  de 
rellipse  qu'il  décrit.  De  plus  la  valeur  de  cette  accélération 
totale  est 


•—  V/    cos' 1-  cos'a sin*  —  , 

r    y  r  r 

et  par  conséquent  elle  est  proportionnelle  à  la  distance  qui 
sépare  le  mobile  du  centre  de  sa  trajectoire  elliptique,  dis- 
tance qui  a  pour  expression 


y/ 008*^ 


+  cos'a  sm*  — 


Ces  résultats  sont  d'accord  avec  ce  que  nous  avons  démontré 
en  général  relativement  à  l'accélération  dans  un  mouvement 
projeté  sur  un  plan  fixe  (§  76).  Car  l'accélération  totale  d'un 
mouvement  circulaire  et  uniforme  étant  toujours  dirigée  de 
la  position  qu'occupe  le  mobile  vers  le  centre  du  cercle  qu'il 
décrit,  et  ayant  constamment  la  même  valeur,  il  s'ensuit  né- 
cessairement que  l'accélération  totale  dans  la  projection  de 
ce  mouvement  sur  un  plan  quelconque,  est  toujours  dirigée 
suivant  la  ligne  qui  joint  le  mobile  projeté  au  centre  de 
sa  trajectoire  elliptique,  et  que  la  valeur  de  cette  accéléra- 
tion totale  est  proportionnelle  à  la  longueur  de  la  même 
ligne. 

§78.  Déterminailoa  de  Taceélératlon  dl^oa  point, 
diaprés  son  déplaeemeni  dans  Fespace.  —  Soit  A  B,  fig. 
&6,  la  trajectoire  d'un  point  mobile,  M  la  position  du  mobile 
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ù  la  fiu  (lu  temps  /,  et  MZ  la  direction  de  raccélération  totale 

à  cet  instant.  Menons  la  tan- 
Il  /- 

'         genteMX  à  la  trajectoire,  et 

une  ligne  M  Y  non  située  dans 

le   plan    osculateur    ZMX. 

Nous  pouvons  rapporter   le 

^.  ,  7Q  mouvement   du  mobile   aux 

^       ^  y  trois  axes  coordonnés  MX, 

M  Y,  M  Z.   Désignons  par  6 
le  temps  compté  à  partir  de 
rinstant  où  le  point  mobile  se 
Fig.  M.  trouve  en  M ,  et   supposons 

que  ce  temps  soit  assez  petit 
pour  que  les  valeurs  des  coordonnées  x,  y^  2  du  mobile  puis- 
sent se  développer  suivant  ses  puissances  croissantes ,  en- 
tières et  positives.  Si  nous  représentons  la  vitesse  du  mobile 
en  M  par  r,  et  son  accélération  totale  par/,  les  valeurs  de 
x^  y,  Ty  en  fonction  de  6  seront  les  suivantes  : 

x=z:rO-|-       aô*-|-  60* -h , 

yz=  aiô*-4-6iÔ*-+- , 

^2z=-;>Ô*-+-a,6*-H6ie*-h ; 

car,  pour  9  =  0,  on  doit  avoir 

a?  =  0        ,  y  =  0        ,  2:  =  0; 

dx  dy  dz 

To='    '      i='    '    rf«  =  «' 

»,  i,  ...,  a,,  A,,  a^y  bi^...  sont  d'ailleurs  des  quantités  quel- 
conques. 

Soit  M' la  position  qu'occupe  le  mobile  à  la  fin  du  temps  0. 
Menons  M'  P  parallèle  à  M  Z,  jusqu'à  la  rencontre  du  plan 
X  M  Y,  en  P  ;  et  enj^uite  P  Q  pni-allèle  à  M  Y,  jusqu'à  la  ren- 
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contre  de  Taxe  M  X  en  Q.  Prenons  enfin  M  N  égal  à  v9. 
Nous  pouvons  regarder  NM'  comme  étant  la  diagonale  d'un 
parallélipipède  qui  aurait  pour  côtés  N  Q,  Q  P  et  P  M'.  Por- 
tons, sur  les  directions  des  trois  côtés  et  de  la  diagonale  de  ce 
parallélipipède  qui  partent  du  point  N,  des  longueurs  res- 
pectivement égales  aux  quotients  de  2  NQ,  2  QP,  2  PM',  et 
2  N>r  par  6^  ;  nous  obtiendrons  ainsi  quatre  lignes  dont  la 
dernière  sera  également  la  diagonale  du  parallélipipède  con- 
struit sur  les  trois  premières.  Nous  allons  chercher  ce  que 
devient  la  diagonale  de  ce  dernier  parallélipipède,  loi*sque  le 
temps  0  décroît  indéfiniment  jusqu'à  zéro. 
Il  est  aisé  de  voir  que  Ton  a 

NQ  =  a?  — !;0=  a  O'+fr  9*4-  .  .  •  , 

QP=y  =  a  G*-h6i0*+  .  .  .  , 

VW=z  =  jye^-ha2G'  +  6ae*-H.  .  .  ; 

on  a  donc  aussi 

i^=        2a  G-h26  6' -h , 


2QP 

2PAr 

0^     ' 


2  ai  04-2616^  +  . 
=>-4-2ai0-h2  62G2- 


2  N  0        2  O  P 
On  voit  par  là  que  et      \     tendent   indéfiniment 

vers  zéro,  en  même  temps  que  G;  tandis  que  la  limite  vers 

2  P  M' 
laquelle  tend      *     est  raccéléralionj.  Ainsi,  à  mesure  que 
G 

9  décroît,  la  diagonale  — j^ —  du  second  parallélipipède  que 

nous  avons  considéré,  tend  indéfiniment  à  se  confondre  avec 

2PM' 
le  côté     ^l     de  ce  parallélipipède;  et,  à  la  limite,  elle  a 
U 
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la  même  grandeur  et  la  mémo  direction  que  ce  côte,  c'est- 
i-dire  qu'elle  se  confond  avec  Taccélciration  totale  du  mo- 
bile au  point  M.  C'est  ce  qu'on  énonce  simplement  en  disant 
que,  si  M  et  M'  sont  les  positions  que  le  liiobile  occupe  à  la 
fln  du  temps  /  et  à  la  fin  du  temps  i+dt,  et  si  MN  est  le 
chemin  que  ce  mobile  parcourrait  uniformément  sur  la  tan- 
gente MX  pendant  le  temps  di,  en  vertu  de  la  vitesse  v 
qu'il  possède  à  la  fln  du  temps  t,  l'accélération  totale  de  son 
mouvement  est  dirigée  suivant  la  ligne  N  M',  et  a  pour  valeur 

8N>r 

§  79.  Aceélérallon  dans  un  movvé^ient  comiMMé.— > 

Quand  on  regarde  le  mouvement  d'un  point  dans  l'espace 
comme  résultant  de  la  composition  de  deux  autres  mouve- 
ments  (§  40),  la  vitesse  du  point  à  un  instant  quelconque  se 
déduit  très-simplement  des  vitesses  dont  ilestanlméau  même 
instant  dans  chacun  des  mouvements  composants  (§  â2). 
Nous  allons  voir  que  l'on  peut  également  trouver  l'accéléra- 
tion totale  dans  le  mouvement  résultant,  d'après  la  seule 
connaissance  des  circonstances  que  présentent  les  deux 
mouvements  composants. 


F*g.  kT 


mentenA'B',A"B',  A' 


Considérons  d'abord  le 
cas  où  celui  des  deux 
mouvements  composants 
que  nous  nommons  mou- 
vement d'entraînement , 
est  simplement  un  mou- 
vement de  translation  ;  en 
sorte  que,  en  veitu  de  ce 
mouvement ,  les  divers 
points  de  la  trajectoire 
relative  AB,  fig,  /i7,  qui 
se  transporte  successive- 
B"V-.  sont  animés  à  chaque  instant 
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de  vitesses  égales  et  parallèles.  Si  les  positions  AD,  A'B'  do 
cette  trajectoire  correspondent  aux  instants  qui  terminent 
les  temps  /  et  t-\-dt^  et  si  M  et  N  sont  les  points  où  le  mo- 
bile se  trouve  sur  sa  trajectoire  relative  aux  mêmes  instants, 
M  N'  sera  le  déplacement  absolu  de  ce  mobile  dans  l'espace, 
pendant  le  temps  dt.  Soient  t?  la  vitesse  absolue  de  ce  mobile 
lorsqu'il  est  en  M,  Qlv-\-dv  sa  vitesse  lorsqu'il  est  en  N'; 
V*  la  vitesse  commune  aux  différents  points  de  la  trajectoire 
relative,  à  la  fin  du  temps  /,  et  v'-^dv'  ce  que  devient  cette 
vitesse,  à  la  fin  du  temps  t-\'dt;  enfin  v"  la  vitesse  du  mo- 
bile sur  sa  trajectoire  relative,  loi^qu'il  y  occupe  la  position  • 
M,  à  la  fin  du  temps  /,  et  v"  +  dv"  sa  vitesse  relative,  lorsqu'il 
se  trouve  au  point  N  de  cette  trajectoire  relative,  à  la  fin  du 
temps  t+di,  A  la  fin  du  temps  /,  la  vitesse  absolue  v  du 
mobile,  qui  est  alors  en  M,  est  la  résultante  de  la  vitesse 
d'entraînement  f'  du  point  M,  et  de  la  vitesse  relative  i>".  A 
la  fin  du  temps  t-\-dty  la  vitesse  absolue  du  mobile  est  de 
même  la  résultante  de  la  vitesse  d'entraînement  v'+dv\  du 
point  K',  et  de  la  vitesse  relative  t?"+c/v". 

Cela  posé,  menons  par 
un  point  quelconque  C, 
Firf.w.  ^/ /f  fiO'   ^8,  une  droite  CD 

égale  et  parallèle  à  la  vi- 
tesse v'  ;  puis  par  le  point 
D  une  droite  DE  égale  et 
parallèle  à  la  vitesse  v"  : 
la  ligne  CE  représentera 
la  vitesse  v  en  grandeur  et  en  direction.  Si  d'un  autre  côté 
nous  menons  C  F  égale  et  parallèle  à  la  vitesse  v'  +  dr\ 
puis  FG  égale  et  parallèle  à  r"-hrfr'',la  ligne  CG  reprt^- 
sentera  la  vitesse  v-\-  dv  en  grandeur  et  en  direction.  La 
ligne  E  G  sera  donc  égale  et  parallèle  à  la  vitesse  acquise 
élémentaire  du  mobile  dans  son  mouvement  absolu.  Mais, 
si  nous  traçons  F  H  égale  et  parallèle  à  DE,  et  que  nous 
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joignions  le  point  H  aux  points  E,G,  nous  pourrons  dii^c 
que  la  vitesse  inrniiment  petite  KG  est  la  résultante  des 
deux  vitesses  EH,  HG.  D*aiiieurs  EH,  égal  et  parallèle 
à  DF,  est  évidemment  la  vitesse  acquise  élémentaire  dans 
le  mouvement  d'entraînement  du  point  M  de  la  trajec- 
toire relative  ;  et  H  G  est  de  môme  la  vitesse  acquise  élé- 
mentaire dans  le  mouvement  relatif  :  donc  la  vitesse  ac- 
quise élémentaire  dans  le  mouvement  absolu  est  la  résul- 
tante des  vitesses  acquises  élémentaires  correspondantes, 
dans  le  mouvement  d'entraînement  et  dans  le  mouvement 
relatif.  On  en  conclut  nécessairement  que  l'accélération 
totale,  dans  le  mouvement  absolu,  s'obtient  en  composant 
les  accélérations  totales  dans  le  mouvement  d'entraînement 
et  dans  le  mouvement  relatif,  d'après  la  règle  du  parallélo- 
gramme des  vitesses. 

Si  un  point  mobile  est  regardé  comme  animé  à  la  fols  de 
plus  de  deux  mouvements,  et  que  les  divers  mouvements 
composants  qui  jouent  le  rôle  de  mouvements  d'entraîne- 
ment (§  61)  soient  tous  des  mouvements  de  translation,  il 
est  clair  que  l'accélération  totale  du  mouvement  résultant  se 
trouvera  en  composant  les  accélérations  totales  des  divers 
mouvements  composants,  d'après  la  règle  du  polygone  des 
vitesses. 

§  80.  Voyons  maintenaut  comment  l'accélération  totale, 
dans  le  mouvement  absolu  d'un  point  que  l'on  regarde 
comme  animé  ù  la  fois  d*un  mouvement  d'entraînement  et 
d'un  mouvement  relatif,  peut  se  déduire  des  circonstances 
que  présentent  ces  deux  mouvements  composants,  dans  le 
cas  oïl  le  mouvement  d'entraînement  ne  se  réduit  pas  à  une 
translation. 

Considérons  encore  les  deux  positions  AB,  A'B',  fig.  49, 
que  la  trajectoire  relative  du  mobile  occupe  à  la  fin  des 
temps  /  et  t-\-dtj  et  supposons  qu'aux  mêmes  instants  le 
mobile  se  trouve  aux  points  M,  N  de  cette  ligne.  Nous  sa- 
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voDs  que  la  courbe  AB  peut  être  ameuée  à  la  position  A'B' 

par  un  mouvement  de  trans- 
lation égal  au  déplacement 
inrinimcnt  petit  MM'  du  point 
M,  suivi  d*un  mouvement  de 
rotation  autour  d*un  axe  CD 
passant  par  le  point  M'  (§  â6). 
Soit  Al  Bi  la  position  qu'elfe 
prend  ainsi ,  après  avoir  reçu 
seulement  le  mouvement  de 
translation  dont  il  vient  d'être 
question.  Le  point  N,  pour 
aller  en  N',  parcourra  d'abord  un  chemin  NNi  égal  et  pa- 
rallèle à  MM',  en  vertu  de  la  translation,  puis  un  arc  de 
cercle  Ni  N'  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  l'axe  CD. 

Menons  en  M  la  tangente  à  la  trajectoire  M  M'  que  décrit 
ce  point  M  supposé  lié  invariablement  aux  axes  mobiles,  et 
aussi  la  tangente  à  la  trajectoire  i*elative  A  B  du  mobile  que 
l'on  considère;  puis  portons  sur  ces  tangentes  des  longueui's 
M  R,  M  S  respectivement  égales  aux  produits  de  la  vitesse 
d'entraînement  v*  du  point  M,  et  de  la  vitesse  relative  x"^ 
par  le  temps  dt ,  en  sorte  qu'on  ait 


Fig,  M. 


MIl^t''t/( 


MS=r"rfr. 


La  diagonale  MT  du  parallélogramme  construit  sur  les  lignes 
M  R,  M  S,  sera  liée  à  la  vitesse  absolue  v  du  mobile,  par  la 
relation  de  même  forme 

MT;=iïrff, 

et  de  plus  cette  diagonale  sera  tangente  en  M  à  la  trajectoire 
absolue  de  ce  point  mobile.  Il  suit  de  là  que,  si  l'on  joint  le 
point  T  au  point  N'  où  le  mobile  se  trouve  réellement  à  la 
fin  du  temps  /+rf/,  la  ligne  T  N'  aura  la  direction  de  l'accé- 
lération totale  du  mouvement  absolu,  et  que  la  grandeur 
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do  celle  accélération  totale  (î'obtieDdra  od  pultipliaut  TN' 

par  Ji(§78). 

Mais  si  Ton  joint  le  point  S  au  point  N ,  que  par  le  point 

T  on  mène  TU  égale  et  parallèle  à  SN,  puis  qu'on  joigne 

le  point  U  au  point  Ni,  on  aura  un  polygone  TUNiN', 

dont  la  ligne  TN'  joint  les  dcu\  extrémités.  Si,  de  plus,  on 

imagine  un  polygone  semblable  à  celui-là,  ayant  ses  côtés 

reftpectivenient  parallèles  ù  ceux  de  ce  premier  polygone,  et 

2 
égaux  ù  ces  mêmes  côtés  multipliés  tous  par  -r-^,  la  ligne 

correspondant  à  TN'  dans  ce  nouveau  polygone  sera  pi-c- 
cisément  raccéléiDtion  totale  j  du  mobile  dans  son  mouve- 
ment absolu  :  donc  cette  accélération  totale  peut  être  re- 
gardée comme  étant  la  résultante  de  trois  accélérations  dont 
les  grandeui*s  sont 

2T13  2UiNi  2y.N^ 

et  dont  les  directions  sont  celles  des  lignes  T  U,  U  Xi ,  Ni  N'. 
Obser\'ons  maintenant  que,  T  U  étant  égal  et  parallèle  à 
SX,  la  première  de  ces  accélérations  coaiposantes  est  Tac- 
célération  totale  j"  dans  le  mouvemeni  relalii'du  mobile  le 
long  de  la  trajectoire  AB  j  et  que,  U  Xi  étant  évidennncnt 
égal  et  parallèle  ù  KM',  la  seconde  accélération  composante 
est  Taccélération  totale  /  dans  le  mouvenient  d'entraîne- 
ment, cVst-à-dire  dans  Ui  nionvonient  qu  aurait  le  point  mo- 
bile s'il  restait  en  repos  relalivnnent  aux  axes  mobiles  en  M. 
Quant  à  la  troisième  accélération ,  nous  en  trouverons  la 
valeur  en  remarquant  que,  si  w  est  la  vitesse  angulaire  dans 
la  rotation  instantanée  des  axes  mobiles  autour  de  CI),  et 
si  V  est  le  pied  de  la  perpendiculaire  abaissée  du  point  Ni, 
sur  celte  ligne  C 1),  on  a 

NiN'  =  «(/(  X  NiVj 
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et  que  cl\'iilleurs,  si  l'on  nomme  a  l'angle  formé  par  cette 
ligne  CD  avec  la  direction  dn  déplacement  élémentaire 
M' Ni  dans  le  mouvement  relatif,  on  a 

Ni  V  =  M'Ni  sina  =  v"dt .  siua  : 

on  a  donc 

2NiV 

De  plus,  cette  troisième  accélération  composante  est  diri- 
gée perpendiculairement  au  plan  qui  passe  par  C  D  et  par 
l'élément  M' Ni  de  la  trajectoire  relative,  et  dans  le  sens  qui 
va  de  Ni  à  N'. 

D'après  tout  cela ,  nous  pouvons  dire  que ,  lorsque  le 
mouvement  d'un  point  est  regardé  comme  résultant  de  la 
composition  d'un  mouvement  d'entraînement  et  d'un  mou- 
vement relatif,  on  peut  obtenir  l'accélération  totale  de  ce 
mouvement  de  la  manière  suivante.  On  imagine  que  le  mou- 
vement d'entraînement  élémentaire  des  axes  mobiles,  à 
l'instant  quelconque  que  Ton  considère,  soit  décomposé  on 
une  rotation  autour  d'un  axe  instantané  passant  par  le  point 
où  se  trouve  le  mobile  à  cet  instant,  et  en  une  translation 
égale  au  mouvement  de  ce  même  point  supposé  lié  aux  axes 
mobiles  (§  31)  ;  et  l'on  détermine  la  vitesse  angulaire  &> 
de  cette  rotation  élémentaire,  ainsi  que  l'angle  a  que  Taxe 
instantané  autour  duquel  elle  s'effectue  fait  avec  la  direc- 
tion de  la  vitesse  relative  v"  du  mobile.  Cela  fait,  on  com- 
pose entre  elles  *" 

!•  L'accélération  d'entraînement  /,  c'est-à-dire  l'accélé- 
ration du  mouvement  dont  serait  animé  le  point  mobile  s'il 
restait  en  repos  relatif  dans  la  position  où  il  se  trouve  ; 

2"  L'accélération  relative  f,  c'est-à-dire  l'accélération 
dans  le  mouvement  relatif  du  point  par  rapport  aux  axes 
mobiles  ; 

3°  Enfin,  une  accélération  égale  à  2wr"sina,  dirigée 
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perpciidiciilaircmciit  au  pian  qui  passe  par  la  vitesse  rela- 
tive r"  et  par  Taxe  instantané  de  rotation  des  axes  mobiles, 
et  dans  le  sens  dans  lequel  Textréniité  de  la  ligne  qui  repré- 
sente la  vitesse  relative  tourne  dans  la  rotation  instantanée 
autour  de  cet  axe  : 

La  composition  de  ces  trois  accéléi*ations  étant  effectuée 
d'apivs  la  règle  du  poiygon<î  des  vit(»sses,  raccéiération  ré- 
sultante que  Ton  obtiendra  s<'ra  Taccélération  totale  dans  le 
mouvement  absolu  du  point  considéré. 

§  81 .  —  Four  don- 
ner un  exemple  de 
Tapplication  des  théo- 
ries précédentes,  con- 
sidérons un  cercUî  qui 
se  meut  dans  son  plan 
en  roulant  unifornié- 
ment  sur  nn(^  ligne 
droite  W,  fig,  50,  et 
cherchons  Taccéléra- 
tion  totale  du  mouve- 
ment dont  est  animé  le 
point  M  lié  au  cercle  mobile. 

Pour  passer  de  la  position  actuelle  à  une  position  infini- 
ment voisine,  le  cercle  va  tourner  autour  du  point  de  con- 
tact A,  qui  est  son  centre  instantané  de  rotation.  Soit  w 
la  vitesse  angulaire  dont  il  est  animé  dans  cette  rotation  ins- 
tantanée ;  Cl)  est  supposé  constant.  Désignons  par  r  le  rayon 
OA  du  cercle,  \ydv  p  la  dislance  A  M  du  point  M  au  centre 
instantané  A,  et  i)ar  a  Tanglo  M  AO.  La  vitesse»  r  du  point 
M  est  liée  à  la  vitesse  angulaire  fû  par  la  relation 

Pendant  le  temps  dt,  le  point  M  décrit  un  arc  M  M  c'^gal  à 
pradt.  En  même  temps  le  point  0  marche  de  rwrf/;  et, 


Fig.  50, 
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comme  le  point  de  contact  A  du  cercle  avec  la  droite  se 
déplace  précisément  de  la  même  quantité  que  le  centre  0  du 
cercle,  il  en  résulte  que  la  distance  A  A'  des  deu\  positions 
successives  de  ce  point  de  contact  est  égale  à  r  «  rfr.  Les 
deux  lignes  MA,  M'A'  sont  deux  normales  in&niment  voi- 
sines de  la  trajectoire  du  point  M  ;  donc  leur  point  de  ren- 
contre C  est  le  centre  de  courbure  de  cette  trajectoire.  SI 
Ton  décrit  du  point  C  comme  centre,  avec  C  A  poiir  rayon, 
Tare  de  cercle  infiniment  petit  AB,  on  tiouvera  le  hiyon  de 
courbure  MC,  ou  p,  au  moyen  de  la  proportion  suivante, 

p  MM'  jxùdt 


p  —  p         AB        rwcosarfr* 
qui  donne 

p  =  . 

D*après  cela ,  on  aura  :  1°  pour  Taccélération  tangentielle 
du  point  M, 

2**  pour  Taccélération  centripète  du  même  point , 

—  =Ck>'  (»-— rc08«)  =  (tt*  X  MD. 

P 

On  en  conclut  facilement  que  Taccélération  totale  du  point 
M  est  dirigée  suivant  MO,  et  qu*elle  est  égale  à  o)^  x  MO. 
Ce  résultat  simple  peut  être  obtenu  d'une  autre  manièi'e, 
en  observant  que  le  mouvement  du  cercle  qui  roule  équi- 
vaut à  la  coexistence  d'un  mouvement  de  rotation  autour  du 
point  0  avec  la  vitesse  angulaire  ot),  et  d'un  mouvement  de 
translation  rectilignc  et  uniforme  de  ce  point  0  parallèle- 
ment à  la  droite  XY  avec  la  vitesse  r  w.  Ce  dernier  mouve- 
ment étant  considéré  comme  mouvement  d'entralnisment,  et 
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le  premier  comine  mouvemeut  relatif,  raccélération  totale 
du  point  mobile  M  s*obtiendra  par  la  composition  des  accé- 
lérations totales  des  mouvements  composants  (§  79).  Mais 
raccélération  dans  ce  mouvement  d'entraînement  est  nulle, 
poisqull  est  rectiligne  et  uniforme  :  donc  raccélération  totale 
dans  le  mouvement  résultant  se  réduit  à  celle  du  mouvement 
de  rotation  autour  du  point  0.  Or,  cette  accélération  du  point 
31,  dans  sa  rotation  uniforme  autour  du  point  0,  a  pour 
valeur  le  carré  de  sa  vitesse  o)  X  OM,  divisé  par  le  rayon 
OM  du  cercle  qu'il  décrit  :  donc  elle  est  égale  à  a)'  X  OM. 
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DYNAMIQUE 

PREMIÈRE  PARTIE. 

De  réqnilibre  et  du  mouvement  d'un  point 
matériel. 


CHAPITRE   PREMIER. 

MODE    i/aCTION    ET   COMPOSITION    DES    FORCES    APPLIQUÉES 
A    UN    POINT    MATÉHIEL. 


£  82.  Ce  qu^on  entend  par  point  matériel.  —  Quand 
on  parle  du  niouvemeiil  d*uii  corps,  il  arrive  très-souvent 
que  Ion  failabsliaclioii  des  dimensions  de  ce  corps, et  qu'on 
lassiinile  à  un  simple  point  dans  lequc^l  loule  sa  matière  sé- 
rail condensé*».  C'est  ainsi  que,  cpiand  on  dit  qu'un  boulet 
lancé  dans  l'espace  décrit  une  ligne  courbe,  on  conçoit  im- 
plicitement que  le  boulet  soit  réduit  à  son  centre;  il  en  est 
encore  de  même  de  la  terre  et  des  planèt(»s,  quand  on  dit 
que  ces  corps  décrivent  des  ellipses  autour  du  soleil.  Un  pa- 
reil point,  dans  lequel  on  imagine  que  toute  la  matière  d'un 
corps  soit  condensée,  constitue  ce  que  nous  nommerons  un 
point  matériel.  Il  faut  bien  observer  que  la  petitesse  des 
dimensions  du  coi*ps  n'est  nullement  une  condition  iiéces- 

8 
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sairc  pour  qu'on  puisse  le  réduire,  par  la  pensée,  à  un  point 
matériel. 

Nous  allons  entrer  dans  Tétude  du  mouvement  des  corps, 
sous  Taction  des  forces  qui  leur  sont  appliquées,  en  les  sup- 
posant d'abord  réduits  à  de  simples  points  matériels;  c'est- 
à-dire  que  nous  commencerons  par  faire  abstraction  de  leurs 
dimensions.  Ensuite,  lorsque  nous  aurons  acquis  des  notions 
nettes  et  précises  sur  la  question  du  mouvement  ainsi  sim- 
plifiée, nous  reviendrons  à  la  réalité,  en  considérant  les 
corps  tels  qu'ils  existent  dans  la  nature. 

Nous  retrouverons  encore  plusieurs  fois^  dans  la  suite, 
cette  manière  de  procéder,  qui  consiste  à  faire  abstraction 
tout  d'abord  d'une  partie  des  circonstances  qui  compliquent 
les  questions  dont  on  s'occupe,  et  à  les  ramener  ainsi  à  un 
certain  état  de  simplicité  idéale,  pour  les  aborder  ensuite 
dans  toute  leur  réalité.  Cette  marche  est  indispensable  pour 
que  nous  puissions  attaquer  la  question  si  complexe  du  mou- 
vement dos  corps  naturels  et  arriver  à  la  connaissance  des 
lois  d'après  lesquelles  ce  mouvement  s'effectue. 

§  83.  Premier  principe.  — Inertie  de  la  matière. — Les 
lois  de  la  dynamique  n'ont  pu  être  établies  qu'en  partant  d'un 
certain  nombre  de />ri>tr/pe^^  ou  vérités  fondamentales,  dont 
la  connaissance  a  été  puisée  dans  Tobservation  des  faits.  Ces 
principes,  qui  sont  au  nombre  de  quatre,  et  que  nous  énon- 
cerons successivement  dans  ce  chapitre,  ne  sont  pas  d'une 
évidence  absolue  ;  il  a  fallu  des  hommes  de  génie  pour  les 
démêler  dans  les  phénomènes  qui  s'accomplissent  sur  la  terre 
et  dans  Tunivers.  Aussi  la  vérité  de  ces  principes  ne  peut-elle 
pas  être  reconnue  d'une  manière  complète  à  priori;  on  ne 
peut  que  faire  concevoir  leur  existence,  au  moyen  de  certains 
exemples  de  phénomènes  dans  lesquels  chacun  d  eux  se  ma- , 
nifeste  d'une  manière  spéciale.  Mais  leur  exactitude  est  ren- 
due incontestable  par  l'exactitude  des  conséquences  qu'on 
en  déduit  au  moyen  d'une  suite  de  raisonnements  rigoureux. 
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La  plus  grande  preave  de  celle  cxacUtudc  se  trouve  dans 
l*accord  des  mouTemeâts  des  corps  cclesics  avec  les  lois 
théoriques  de  ces  mouvements,  obtenues  en  se  fondant  sur 
les  principes  dont  il  s'agit. 

Le  premier  principe  dont  nous  parlerons  est  celui  qui  est 
connu  sous  le  nom  de  Principe  de  VinerUe  de  la  matière. 
En  voici  l'énonce  : 

Un  point  matériel  ne  peut  passer  de  lui-même  de  l'é- 
tat de  repos  à  l'état  de  mouvement.  Une  fois  en  monve" 
ment,  il  ne  peut  modifier  de  lui-même  son  état  de  rnou- 
vement;  en  sorte  que,  si  aucune  cause  extérieure  n'agit 
sur  lui,  sa  vitesse  sera  constamment  la  même  en  gran- 
deur et  en  direction ,  c'est-à-dire  que  son  mou  cernent 
sera  rectiligne  et  uniforme, 

S  84.  Forces.  —  Pour  qu'un  point  maléricl  passe  de  Té- 
tât (le  repos  à  Tétut  de  mouvement,  il  faut  qu'il  soit  soumis 
à  Faction  d'une  certaine  cause.  Pour  qu'un  point  maléi'icl, 
déjà  en  mouvement,  ne  continue  pas  à  se  mouvoir  unirornu»- 
mcnlcten  ligne  droite,  il  faut  également  qu'il  soit  soumis  à 
raction  d'une  certaine  cause  cjui  modifie  les  circonstances 
de  son  mouvement.  Cette  cause  de  mouvement  ou  de  modi- 
fication de  mouvement,  quelle  qu'elle  soit,  ou  la  nomme 
force. 

Les  mouvements  que  nous  observons  autour  de  nous,  sur 
la  terre,  nous  manifestent  i  existence»  de  diverses  espèces  de 
forces.  La  chute  des  corps  que  l'on  abandon n(;  à  <?n\-mémes, 
à  une  certaine  distance  au-dessus  de  la  surface;  du  sol,  est 
duc  à  l'action  d'une  force  qu'on  nonmie  la  pointeur.  Lors- 
qu'on déforme  une  lame  d'acier,  et  (lu'ensuite  on  Tabondonne 
à  elle-même,  ses  diverses  parties  prennent  nn  mouvement 
de  vibration,  qui  est  i)roduit  par  l'action  de  ce  qu'on  nomme 
les  forces  moléculaires.  Les  mouvements  des  corj)S  éh^c- 
trisés  ou  aimantés,  qui  s'approchent  ou  s'éloignent  les  uns 
des  autres,  sont  le  résultat  d(»  l'action  de  certaines  forces 
8. 
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d*unc  nature  particulière,  qu'on  nomme  forces  électriqueft, 
forces  magndliques.  Les  êtres  animés,  par  la  contraction 
de  leurs  muscles,  peuvent  exercer  une  action  sur  les  corps 
qu'ils  touchent,  de  manière  à  les  mettre  en  mouvement  ou  à 
modiOer  le  mouvement  qu'ils  possèdent  dtgà. 

Une  force  appliquée  à  un  point  matériel  ne  détermine  pas 
toujours  le  mouvement  de  ce  point.  Si  un  obstacle  s'oppose 
à  ce  mouvement,  la  force  donne  lieu  à  wncpressiofi  ou  à  une 
tension.  L'action  de  la  pesanteur  sur  un  corps  qui  repose 
sur  une  table  détermine  une  pression  exercée  sur  la  table  ; 
si  le  corps  est  suspendu  à  une  corde  dont  l'extrémité  supé- 
rieure est  fixe,  cette  action  de  la  pesanteur  détermine  une 
tension  de  la  corde.  Ces  deux  exemples  suffisent  pour  faii'e 
comprendre  en  général  ce  qu'on  entend  par  la  pression  ou  la 
tension  résultant  de  l'action  d'une  force  sur  un  point  maté- 
riel qui  ne  peut  pas  céder  à  cette  action. 

§  85.  PoldiK  àen  corpt».  —  Lorsqu'un  corps  n'est  soumis 
qu'à  l'action  de  la  pesanteur,  et  qu'un  obstacle  l'empêche  de 
tomber  sous  cette  action,  la  pression  ou  la  tension  qui  en  ré- 
sulte se  nomme  le  poids  du  corps.  Le  poids  d'un  corps  pro- 
duit toujours  une  déformation  de  lobstacle qui  s'oppose  ù  la 
chute  du  corps  ;  celte  déformation,  qui  est  souvent  insensible 
à  l'cril,  est  quelquefois  au  contraire  extrêmement  marquée, 
comme  par  exen^ple  dans  le  cas  où  le  corps  est  suspendu  à 
un  ai)pareil  formé  de  lames  de  ressort  présentant  une  cer- 
taine flexibilité.  On  comprend  que  la  grandeur  de  la  défor- 
mation produite  par  le  poids  d'un  corps,  dans  un  appareil  de 
ce  g(*nre,  peut  servir  ii  constater  l'énergie  de  ce  poids. 

On  dit  que  les  poids  de  deux  corps  sont  égaux,  lorsque  ces 
deux  corps,  susj)endus  successivement  à  un  même  appareil  à 
ressort,  le  font  fléchir  d'une  même  quantité.  Deux  corps  de 
même  poids  étant  réunis  ensemble  pour  ne  former  qu'un  seul 
corps,  on  dit  que  le  poids  de  ce  coi  ps  unique  est  double  de 
chacun  des  deux  poids  primitifs.  De  même,  en  réunissant  en- 
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semble  trois,  quatre,  cinq, corps  de  incme  poids,  on  a 

un  corps  unique  dont  le  poids  est  triple,  qnadrnj)le,  quintu- 
ple,.... de  chacun  des  premiers. 

On  conçoit  d'après  cela  (juMI  suflU  de  choisir  à  volonté  un 
corps  A,  dont  on  prendra  le  poids  pour  unité,  pour  pouvoir 
évaluer  en  nombre  le  poids  d'un  corps  quelconcpie  15.  Car, 
au  moyen  de  Tappareil  à  ressort,  on  pourra  se  j)rocurer  au- 
tant de  corps  que  Ton  voudra  ayant  Ions  menu.»  poids  que  le 
corps  A  ;  puis  on  pourra  chercher  combiiMi  on  doit  suspendre 
de  ces  corps  ensemble  au  même  appareil  ii  ressort,  pour  dé- 
terminer la  même  déformation  que  le  crorps  15  snsp»Midu  seul 
à  cet  appareil  :  le  poids  dn  corps  lî  sera  r<»présenté  \n\v  le 
nombre  de  ces  corps  qn(î  Ton  aura  du  suspendre  ensemble 
pour  produire  sur  l'appareil  à  ressort  le  même  effet  que  le 
corps  W  seul. 

On  a  adopté  en  l'rance,  i>our  nnit<*  de  poids,  le  poids  d'un 
centimètre  cube  d'eau  pure,  prise  à  la  tenqïéiature  de  /i^jl; 
et  on  lui  a  donm»  h»  nom  de  gramme.  On  se*  sert  souv(Mit 
aussi  d'une  autre  unilc»  de  |)oids,  le  hiiixjnimme,  qui  vaut 
mille  grammes,  et  qui  est  par  (M)nséquent  h»  jjoids  il'un  litre 
d'eau  pure,  prise  à  la  tcmpi'rature  d<*  .V',1.  Le  poids  d'un 
corps  (iuelcon(|ue  peut  s'(''valner  en  grammes  ou  en  kilo- 
grammes, par  le  incjyen  «pii  vient  d'éfre  in(li(|n<''. 

2  8().  E%alunllon  dos  forces  en  nombres.  —  Il  est  na- 
turel de  prendre  le  poids  d'un  corps  pour  mesure  de  Tinlen- 
sitéî  d(î  la  force»  (pii  teml  à  faire  tomber  ce  e(»rj)s.  T. a  ioi'ce 
de  la  pi'santeur  agissant  sur  un  e<)i'i)ssera  donc  rej)r<''srniée 
par  un  certain  nombre  d<'grannnrs  ou  de  kilogrannncs. 

Tne  force  (luelconiiuc  étant  applupu'e  à  un  point  niahMicl, 
et  t<'ndantà  le  meltreen  mouvemeiil,  on  eoneoit  (]u'on  peut 
s'opposer  au  mouvement  du  poiiil  en  l'allaeliant  à  un  ap|)a- 
reil  à  ressort;  cet  appareil  «'prouvera  inie  Icnsioii  (pii  le  feia 
fléeliir  d'une  certaine  cpiantité.  La  forée  «pie  l'on  considère 
pourra  être  regard<'*e  comun»  égahî  à  ra<'rK)ii  de  la  pcsanlcur 
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sur  le  corps  qui,  étant  suspendu  à  Tapparcil  à  ressort,  le 
fléchirait  exactement  de  la  même  quantité  :  le  poids  de  ce 
corps  servira  donc  de  mesure  à  la  force.  Ainsi,  une  force 
quelconque  peut  toujours  cire  mesurée  par  un  poids,  et  en 
consé(iuence  évaluée  en  nombre  au  moyeu  de  Tunité  de  poids. 
Le  plus  habituellement,  c'est  en  kilogrammes  que  Ton  évalue 
les  intensités  des  forces. 

Uq  appareil  a  ressort,  destiné  à  comparer  Tintensité  d*unc 
force  à  celle  de  Taction  de  la  pesanteur  sur  un  corps,  par  la 
déformation  que  ces  forces  lui  font  éprouver,  se  nomme  en 
général  un  dynamomètre.  Il  en  existe  de  diverses  formes. 
Nous  ne  les  décrirons  pas  ici.  Nous  nous  contenterons  d'a- 
voir expliqué  le  principe  de  leur  emploi,  en  ajoutant  seule- 
ment qu'au  moyen  d'une  gradation  qu'on  leur  adapte  ordi- 
nairement, ou  reconnaît  de  suite  quelle  est  la  valeur  numé- 
rique d'une  force,  d'après  la  grandeur  de  la  déformation  que 
cette  force  a  occasionnée. 

L'observation  indiquant  que  l'intensité  de  la  pesanteur  va- 
rie d'un  point  à  un  autre  de  la  surface  de  la  terre,  le  poids 
d'un  litre  d'eau  pure  n'est  pas  le  même  partout  :  ce  poids  fe- 
rait inégalement  fléchir  un  même  dynamomètre  auquel  ou  le 
suspendrait,  si  Ton  faisait  successivement  l'expérience  dans 
divers  lieux.  Pour  que  le  kilogramme,  que  nous  prenons 
pour  unité  de  force,  soit  complètement  défini,  il  est  nécessaire 
d'ajouter  dans  quel  Heu  on  en  détermine  la  valeur  ;  on  peut 
dire,  par  exemple,  que  le  kilogramme  est  le  poids  d'un  litre 
d'eau  pure,  à  Paris,  cette  eau  étant  prise  à  la  température 
de  /i",l.  Un  dynamomètre,  gradué  à  Paris,  de  manière  à  faire 
connaître  immédiatement  la  valeur  d'une  force  en  kilogram- 
mes, pourra  ensuite  être  employé  dans  un  lieu  quelconque, 
sans  que  l'unité  de  sa  graduation  cesse  d'être  exactement  la 
même.  On  peut  ajouter  cependant  que,  dans  les  applications 
de  la  mécanique  aux  machines,  on  n'a  pas  besoin  de  se  préoc* 
cuper  de  ce  que  le  kilogramme  n'aurait  pas  la  même  valeufi 
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suivant  qu'on  le  dctcrniinei*ait  en  un  lieu  ou  en  un  autre  ;  la 
différence  est  trop  faible  pourqu^ellc  puisse  avoir  la  moindre 
importance  dans  ce  cas. 

S  87.  DIreclion  e|  uenn  d'une  forée.  —  Lorsqu'une 
force  agit  sur  un  point  matériel,  on  peut  concevoir  que  Ton 
maintienne  ce  point  en  repos  pendant  quelque  temps,  puis 
qu'on  Tabandonne,  en  lui  laissant  la  liberlé  de  se  mettre  en 
niouveinent  sous  Faction  de  la  forets  si^"^  (|u'aucun  obstiidc 
le  gêne  dans  ce  mouvement  :  la  direction  suivant  laquelle 
il  commencera  à  se  déplacer  est  ce  qu'on  nonmie  la  direction 
de  la  force  à  laquelle  il  est  soumis.  On  regarde  également  la 
force  comme  agissant  dans  le  tens  dans  lequel  le  point  ma* 
tériel  se  déplacera  suivant  celle  direction. 

S-  88.  DEUXIÈME  PiUNCiPE.  —  Égalité  de  Taellon  et  de 
la  réaction.—  Ai)rès  avoir  établi,  dans  ce  qui  i^récède,  des 
notions  générales  sur  l'intensité,  la  diirclion,  el  le  sens  d'une 
force,  nous  sonnnes  en  m(»snre  d'énoncer  un  deuxième  prin- 
cipe de  la  dynamique,  (jui  est  connu  sous  le  nom  de  J^rin-- 
cipe  de  l'cgaliié  de  r action  et  de  la  réaction.  Voici  en 
quoi  il  consiste  : 

Toute  force,  appliquée  à  un  point  matériel  A,  émane 
d*un  autre  point  matériel  W  situé  à  une  distance  quel- 
conque du  premier;  en  tnème  temps ,  le  point  D  est  sou- 
mis à  l'action  d'une  autre  force  émanant  du  point  A. 
Ces  deux  forces  (^action  et  réaction)  sont  égales  entre 
elles,  dirigées  suivant  la  droite  A  b,  et  en  sens  contraire 
l'une  de  l'autre. 

L'opposition  de  sens  des  deux  forces  auxquelles  les  deux 
l)oiiits  matériels  A,  b  sont  soumis,  ne  suppose  rien  sur  le  sens 
de  chacune  d'elles  prise  isoU'menl.  Il  peut  se  faire  que  la 
force  qui  agit  sur  le  point  A  tende  à  le  rapprocher  du  point 
b;  et  alors  la  force  (|ui  agit  sur  le  point  b  tend  également  à 
le  rappi'ocher  du  point  A  :  dans  ce  cas,  les  deux  forces  sont 
dites  attractives.  Si  les  deux  forces  agissent  au  contraire  en 
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tendant  à  éloigner  les  deux  points  A  et  B  Tun  de  Tauti^e,  ou 
dit  qu'elles  sont  repnhires. 

%  89.  Troisième  principe.  —  Indépeiidanee  de  TeAtet 
d'une  force  et  du  mouvement  antérieurement  aequis 
par  le  point  matériel  sur  lequel  elle  agit.  —  Apres  avoir 
clé  conduits  à  la  définition  des  forces  par  le  premier  prin- 
cipe que  nous  avons  énoncé  (§  83),  et  avoir  éuibli  par  le 
second  principe  (§  88)  la  manière  dont  elles  existent  dans 
la  nature,  il  nous  reste  à  poser  les  bases  de  leur  mode  d'ac- 
tion pour  produire  le  mouvement  des  corps  auxquels  elles 
sont  appliquées  :  tel  est  l'objet  des  deux  autres  principes 
que  nous  avons  encore  à  énoncer.  Le  prenjier  des  deux  con- 
siste en  ce  que  : 

L'effet  produit  par  une  force  sur  un  point  matériel  est 
indépefidant  du  mouvement  antérieurement  acquis  par 
ce  point. 

Pour  bien  comprendre  la  signification  de  ce  principe,  il 
faut  concevoir  qu(î  l'on  rapporte  les  positions  successives  du 
point  matériel  dont  on  s'occupe,  à  un  système  d'axes  animé 
d'un  mouvement  de  translation  rectiligne  et  uniforme,  dans 
lequel  la  vitesse  ait  la  même  grandeur  et  la  même  direction 
que  la  vitesse  du  point  matériel  à  un  instant  quelconque  de 
son  mouvement.  Si,  à  partir  de  cet  instant,  le  point  matériel 
n'était  soumis  à  l'action  d'aucune  force ,  son  mouvement 
serait  rectiligne  et  uniforme,  en  vertu  du  principe  de  Tiner- 
tie;  et  en  conséquence,  il  conserverait  toujours  la  même  po- 
sition par  rapport  aux  axes  mobiles  dont  on  vient  de  parler. 
Le  nouveau  principe  qui  vient  d'être  énoncé  signifie  que,  sous 
l'action  de  la  force  qui  lui  est  appliquée,  le  point  matériel 
prend,  par  rapport  aux  axes  mobiles,  et  à  partir  du  même 
instant,  un  mouvement  qui  est  exactement  le  même  que  le 
mouvement  absolu  cpu»  celte  force  lui  cominuiii<iuerait  s'il 
partait  du  repos;  en  sorte  qu'il  sulFira  décomposer  ce  mou- 
vement du  point  par  rapport  aux  axes  mobiles,  avec  le  mou- 
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vcmciit  des  axes  eux-niômcs ,  pour  avoir  le  inouvemeiU  ab- 
solu du  point  matériel  dans  Tcspaee. 

§  90.  MouTcment  d^un  point  matériel  soumis  à 
Inaction  d^unc  force  de  grandeur  et  de  direction  conf- 
iantes. —  Le  principe  de  llndépondance  de  IVflet  d'une 
force  et  du  mouvement  antérieurement  acquis  par  le  point 
niaténel  sur  lequel  elle  agit,  va  nous  permettre  de  détermi- 
ner înmiédiatement  le  mouvement  que  prend  un  point  ma- 
tériel sous  Faction  d'une  force  constante  en  grandeur  et  (îii 
direction.  Considérons  d'abord  le  cas  où  le  point  matériel  se 
met  en  mouvement,  sous  l'action  de  cette  force,  sans  avoir 
lYçu  de  vitesse  initiale. 

Pour  faciliter  la  reirlierche  du  mouvement  produit  par  la 
force,  concevons  que  le  temps  pendant  lequel  nous  voulons 
étudier  son  aclion  soit  divisé  en  un  nonil)re  (iuelcon(|ue  de 
parties  égales;  et  supposons  que  la  force,  au  lieu  d'agir 
d'une  manière  conlinuc»,  n'agisse  ([ue  par  intenniltence,  au 
commencement  de  chacun  des  intervalles  de  lemps  partiels 
dont  nous  venons  de  parler.  Entre  deux  actions  consécu- 
tives de  cette  force,  le  point  matériel  aura  nécessairement 
un  mouvement  recliligne  et  unifornie;  et  c'est  la  suc(;ession 
des  mouvements  de  ce  genre  qu'il  possédera  après  (*hacune 
des  actions  instantanées  de;  la  force,  qui  constituera  son 
mouvement  pendant  un  lenq)S  quelconcpu».  Après  la  pre- 
mière de  ces  actions  successives  de  la  fon^e ,  1(î  point  nuitci- 
riel  est  animé  d'une  certaine  vitesse,  dont  la  direction  et  le 
sens  sont  précisénuMilla  direction  et  l(»  sens  de  la  force  elle- 
niénjc  (§  S7).  Pour  avoir  la  vitesse  dont  le  point  est  animé 
après  la  seconde  action  de  la  force ,  il  faut  conq)oser  la  vi- 
tesse qu'il  possédait  après  la  preniièie  aclion,  avec  une  vi- 
tesse de  niênn^  grandeur,  d(^  ujèine  direction  et  de  même 
sens,  produite  par  la  nouvelle  a(iion  (ju'il  a  éprouvée;  de  la 
part  de  la  forc(î  :  la  n'^sultante  de  (tes  deux  vitesses  sera 
double  de  chacune  d'elles,  et  elle  aura  la  même  direction  et 
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la  même  que  celle  de  chacun  des  mouvements  composanls, 
et  son  équation  sera 

Le  mouvement  d*un  point  matériel ,  soumis  à  Faction  d'une 
force  constante  en  grandeur  et  en  direction ,  et  animé  d'une 
vitesse  initiale  de  même  direction  et  de  même  sens  que  la 
force,  est  donc  encore  un  mouvement  rectilîgne  uniformé- 
ment accéléré.  La  vitesse,  qui  a  pour  valeur 

v=Vo-\-jt, 

est  toujours  dirigée  dans  le  même  sens,  et  va  constamment 
en  croissant. 

Si  la  vitesse  initiale  n  est  dirigée  en  sens  contraire  de  la 
force,  on  trouvera  facilement,  en  opérant  comme  nous  ve- 
nons de  le  faire ,  que  le  mouvement  du  point  matériel  est 
encore  rectiligne,  et  que  sa  distance  x  à  son  point  de  départ, 
comptée  dans  le  sens  de  la  vitesse  Vo,  est  fournie  par  Téqua- 
tion 

X  =  vj  —  *^jt\ 

La  vitesse,  à  un  instant  quelconque,  a  pour  valeur 

V=Vo jt. 

Elle  est  d'abord  positive»,  et  va  en  décroissant,  jusqu'à  de- 
venir nulle  pour 

J 
puis  elle  devient  négative ,  et  augmente  dès  lors  indéfini- 
ment. Le  mouvement  est  donc  d'abord  dirigé  dans  le  sens 
de  la  vitesse  initiale  n;  il  se  ralentit  de  plus  en  plus;  puis 
il  change  de  sens,  et,  à  partir  de  là,  il  s'accélère  constam- 
ment. Ce  mouvement  est  uniformément  varii»  ;  pendant  quel- 
que temps  il  est  uniformément  retardé,  puis  il  devient  uni- 
formément accéléré,  en  changeant  de  sens. 
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Un  corps  pesant,  lancé  verticalement,  de  haut  en  bas  ou 
de  bas  en  haut,  se  meut  conformément  à  ce  qui  vient  d^étre 
dit  ;  Taccéléralion  g  de  son  mouvement  est  la  môme  que  s*il 
n*avait  pas  reçu  de  vitesse  initiale  (§  90).  SU  est  lancé  de 
bas  eu  haut  avec  une  vitesse  ro,  il  monte  jusqu'à  ce  que  le 

temps  /  soit  égal  à  — .  En  substituant  cette  valeur  de  /  dans 

9 
réqiiation  du  mouvement,  qui  est 

a;  =  tV  —  1  gt^j 
on  trouve  pour  la  hauteur  à  laquelle  il  s*élève 


X  =  — . 

On  voit  que  cette  hautc^ur  est  précisément  celle  dont  il 
devrait  tomber  sans  vitesse  initiale,  pour  acquérir  la  vi- 
tesse To  (S  90). 

X  §  92.  Considérons  enfin  le 
cas  où  le  point  matériel  se  met 
en  mouvenieut,  avec  une  vitesse 
initiale  dirigée  d'une  manière 
quelconque  lelativement  à  la 
direction  de  la  force  qui  agit 
sur  lui.  Soit  0,  fig.  51,  le  point 
de  départ  du  mobile,  0  A  la 
direcrlion  de  sa  vitesse  initiale 
que  nous  désignerons  loujoui*s 
par  ?^„,  et  0  B  une  ligne  à  la- 
quelle la  direction  de  la  force 
reste  constannnent  parallèle. 
y\  D'après  le  principe  du  §  89 , 

nous  trouverons  le  mouvement 
qui  se  produit  dans  ces  circonstances,  en  supposant  que  le 
mobile  prenne  sur  la  ligne  OB  le  mouvement  que  la  force 
lui  communiquerait  s'il  n'avait  pas  de  vitesse  initiale,  et 


Fig.  51. 
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qu'en  même  temps  cette  ligne  se  transporte  paratièleniènc 
h  elle-même,  de  manière  que  le  point  0  parcoure  uniformé- 
ment la  ligne  OA  avec  la  vitesse  to.  SI  nous  représentons 
toujours  par  j  Taccclération  du  mouvement  que  la  force 
communiquerait  au  point  matériel ,  dans  le  ca^  où  il  se 
mouvrait  sans  vitesse  initiale,  nous  aurons 

Ut' 
pour  la  distance  OC  qu'il  parcouriti  sur  la  ligne  0  B,  pendant 
le  temps  /,  compté  à  partir  de  Tinstant  où  il  commence  à  se 
mouvoir.  Mais,  pendant  ce  môme  temps,  la  ligne  0  B  sera 
venue  prendre  la  position  D  £  telle  que  1  on  ait 

OD  =  vot. 

Si  Ton  prend,  sur  cette  ligne  DE,  une  longueui*  DM  égale 
a  OC,  le  point  M  ainsi  obtenu  sera  la  position  qu'occupera 
réellement  le  point  matériel  à  la  fin  du  temps  /. 

On  peut  se  faire  une  idée  nelle  du  mouvement  qui  se  pro- 
duit dans  ces  circonstances,  en  rapportant  les  positions  suc- 
cessives du  mobile  à  deux  axes  coordonnés  OX,  0 Y  dirigés 
suivant  les  lignes  0  A  ol  OB.  D'après  ce  qui  vient  d'être  dit, 
les  équations  du  mouvement  sont  : 

Si  Ton  élimine  /  entre  ces  deux  équations,  on  trouve 

V=—  a?^ 

pour  l'équation  de  la  trajectoire.  Cette  courbe  est  une  para- 
bole, dont  Taxe  est  parallèle  à  l'axe  des  y,  et  qui  est  tan- 
gente à  l'axe  des  x,  au  point  0. 

Le  mouvement  d'un  corps  pesant,  lancé  obliquement  dans 
le  vide,  fournit  un  exemple  du  mouvement  parabolique  au- 
quel nous  venons  de  parvenir. 

§  93.  QUATRIÈME  PRINCIPE. — liiilépeiiil«iiM  des  eifetji 
4es  forées  qal  agissent  slnmlUnéttieiit  sur  mm  Méaie 
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p«liit  natérlcL  —  Le  dcrnior  principe  que  nous  avons  ù 
énoncer,  se  rapporte  ù  la  manière  dont  un  point  matériel  se 
met  on  mouvement,  lorsqu'il  est  soumis  à  la  fois  à  l'action 
de  plusieurs  forces.  yoi(*i  en  quoi  il  consiste  : 

Lorsque  plusieurs  forces  agissent  simulianémefil  sur 
un  même  point  matériel ,  chacune  d'elles  produit  le 
même  effet  que  si  elle  agissait  seule. 

En  d'autres  tonnes,  si  un  point  matériel  est  soumis  à  la 
fois  à  raction  de  plusieui*s  forces,  on  trouvera  le  mouvement 
qu'il  prend,  à  partir  d'un  instant  quelconque,  en  composant 
le  mouvement  rectiligne  et  uniforme  correspondant  à  la  vi- 
tesse qu'il  possède  à  cet  instant,  avec  les  divers  mouvements 
qu(r  chacune  des  forces  lui  communiquerait,  si  elle  agissait 
seule  sur  lui,  et  qu'il  partît  du  repos.  Dans  celte  composition 
do  mouvements,  on  regardera  lous  ks  mouvements  compo- 
sants qui  jouent  le  rôle  de  mouvements  dVnlralnement, 
comme  étant  dos  monvemonts  dt^  translation. 

^  9&.  Proporlloniialilc  dt^M  (orven  aux  aeeélérallon» 
qu*clles  produisent.  —  Supposons  ({u'un  point  matériel  se 
mette  en  mouvement,  sans  vitesse  initiale,  sous  l'action 
(fune  force  F  de  grandeur  et  do  direction  constantes  ;  et  dé- 
signons par  y  raccéléiation  do  son  mouvement,  qui  sera  rec- 
tiligiuîct  unilbiinénionl  accéléré  (g  î)0).Soil  de  monio/rac- 
cél<'»ralion  du  mouvonicnt  que  prondiait  co  point  matériel, 
s'il  était  soiunis,  dans  les  mémos  circonstîinc(»s ,  à  l'action 
(fune  antre  force  V.  Le  principe  de  l'indépendance  des  «'lléls 
dos  forces  (jui  agissent  sinitiltanément  sur  un  mémo  point 
matériel,  nuintro  (pio  les  forces  F,  F'  sont  entre  elles  dans 
le  mémo  rapport  que  les  accélérât  ions  7,  /. 

Pour  établir  cotte  proj)orlionnalilé  des  forces  aux  at'célé- 
raiions  cprelles  produisent,  admettons  que  les  doux  foices 
F,  F'  soient  entre  elles  daiio  le  raiipoil  des  nombres  entiers 
n,  n'-y  en  sorte  ([u  on  ait 

F  =  mFi  ,  F'  =  M'Fi, 


128  JLIYRE   II. —  DYNAMIQUE.  PREMIÈRE   PARTIE. 

Fi  désignaiil  une  ccrtniiic  force  qui  seit  de  commune  mesura 
aux  forces  F,  F'.  D'après  la  manière  dont  les  poids,  et  par 
suite  les  forces,  sont  évalués  en  nombres  (§§  85  et  86),  il 
est  clair  que  la  force  F,  agissant  sur  le  point  matériel  dont 
on  s'occupe,  équivaut  à  Fensenible  de  n  forces  égales  à  Fi, 
agissant  toutes  en  même  temps  sur  ce  point  matériel,  dans  la 
même  direction  et  dans  le  même  sens  que  la  force  F.  Soityi, 
Faccélératiou  du  mouvement  que  chacune  des  forces  Fi  agis- 
sant seule,  communiquerait  au  ménrc  point  matériel.  Le 
mouvement  que  ce  point  prendra  sous  Taction  simultanée 
des  n  forces  Fi  de  même  direction  et  de  même  sens,  s'obtien- 
dra par  la  composition  des  divers  mouvements  rectilignes  et 
uniformément  accélérés  que  chacune  d'elle  lui  donnerait  sé- 
parément (§  93)  ;  et  l'accélération,  dans  le  mouvement  ré- 
sultant, sera  la  résultante  des  accélérations  dans  les  mouve- 
ments composants  (§  79)  :  donc  l'accélération  y,  produite  par 
l'action  de  la  force  F  équivalente  à  l'ensemble  des  n  for- 
ces Fi,  sera  égale  à  /y'i.  On  verra  de  même  que  l'accéléra- 
tion /,  produite  par  l'action  de  la  force  F'  sur  le  même  point 
matériel,  est  égale  à  n'ji  ;  puisque  cette  force  F'  est  équiva- 
lente à  l'ensemble  de/i'  forces  égales  à  Fi  et  agissant  toutes 
dans  la  menu;  direction  et  dans  le  même  sens  qu'elle.  Les 
deux  égalités 

montrent  que  les  a(»céléralions  y,  f  sont  entre  elles  dans  le 
même  rapport  que  les  nombres  ?i,n/  et  par  conséquent 
aussi  dans  le  même  rapport  (jue  les  forces  F,  F'. 

§  95.  Lorsqu'une  force  de  grandeur  et  de  direction  cons- 
tantes agit  sur  un  point  matériel  qui  est  déjà  animé  d'une 
cert;ûne  vitesse,  le  mouvement  de  ce  point  s'obtient  par  la 
composition  du  mouvement  rectiligne  et  uniforme  correspon- 
dant à  sa  vitesse  initiale,  avec  le  mouvement  rectiligne  uni- 
formément accéléré  que  la  force  lui  commuiiiquerait  s'il  par- 
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lait  du  i-epos  (§§  91  et  92).  Or,  raccrléraiîon  dans  le  nioii- 
vemcnt  résultant  est  la  résultante  des  accélérai  ions  dans  les 
mouvements  composants  (§  79);  et  Taccélération,  dans  un 
mouvement  reciiligne  et  uniforme,  est  égale  à  zéro  :  donc 
Taccélération,  dans  le  mouvement  rectiligne  on  parabo]i(iue 
qu*un  point  matériel  animé  d'une  vitesse  initiale  prend  sous 
Taction  d'une  force»  constante  en  grandeur  vx  en  direction, 
est  exaetem<;ni  la  même  que  celle  que  lui  communiquerait 
la  force,  si  sa  vitesse;  initiale  était  nulle.  11  résulte  de  là  que 
deux  forces  de  grandeui^  et  de  directions  constantes,  que 
Ton  fait  agir  M'^parémenl  sui'  un  même  point  matériel,  sont 
entre  elles  comme  les  accélérations  qu'elles  connnuuiquent 
à  ce  point,  (|uelle  que  soit  la  vitesse  qu'il  possède  à  l'instant 
où  chacune  des  forces  commence  à  agir  sur  lui. 

Lorsqu'un  point  UKUériel  est  soumis  à  rariion  d'une  force 
qui  ne  satisfait  pas  à  la  double  condition  d'avoir  à  la  fois  une 
grandeur  et  une  direction  conslanles,  racci'léraiioii  totale  de 
ce  point,  correspondant  à  un  instant  quelconque;  de  son 
mouvement,  n'est  autre  chose  que  raccr*h'*ralion  cpie  celles 
force  lui  coiinininhpierait,  si,  à  partir  de  cet  instant,  elle 
conservait  constamment  la  même  grandeur  et  la  même  di- 
rection. Car  cetle  accélération  totale  se  déduit  des  circons- 
tances que  présente  le  mouvement,  pendant  un  intervalle  cU; 
temps  infiniment  petit  ;  et  le  mouvement  (pii  a  lieu  pendant 
ce  temps  peut  être  regarde*  comme  un  éh-ment  du  niouv(*mcnt 
qiu*  le  point  matériel  prendrait, si  la  grandeur  et  la  direction 
dt»la  force  cessaient  de  varier  à  parlii-du  comnjeiicemenlde 
cet  intenalle  de  temps.  D'après  cela,  on  peut  dire  que,  si 
l'on  considère  le  mouvement  qu'un  i)oiiit  UKitérie»!  pnMid  sous 
l'action  d'une  force  (jnelconquc,  et  ([u'on  le  compare»  au  mou- 
vement que»  le  même  point  uiatériel  prend  sous  Tactioii  d'une 
autre  force  aussi  quelcon(|ur,  les  intensités  de»  ces  elcn\ 
forces,  prisc»s  chacune  à  un  instant  déterminé,  sont  entre 
elles  connne  les  accéh'»rations   totales   correspondant  an\ 

î) 
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mêmes  instants,  dans  les  mouvements  qu'elles  produisent. 
Les  directions  des  deux  forces  sont  d'ailleurs  évidemment  les 
mêmes  que  celles  de  ces  accélérations  totales. 

§  96.  Uéfinillon  delà  masse  d'un  point  matériel.  — 
Les  corps,  que  nous  supposons  toujours  réduits  à  de  simples 
points  matériels,  ne  doivent  pas  être  regardés  comme  iden- 
tiques les  uns  avec  les  autres,  au  point  de  vue  des  effets  qu'ils 
éprouvent  de  la  part  des  forces  qui  leur  sont  appliquées.  Une 
môme  force,  agissant  successivement  sur  différents  points 
matériels,  ne  leur  communiquera  pas  à  tous  une  même  accé- 
lération. Il  existe  donc  dans  les  coi*ps  une  certaine  qualité, 
d'après  laquelle  ils  cèdent  plus  ou  moins  facilement  à  l'action 
des  forces,  et  dont  on  reconnaît  l'existence  par  l'accélération 
plus  ou  moins  grande  qu'ils  éprouvent  de  la  part  d'une  même 
force  :  cette  qualité,  par  laquelle  les  corps  diffèrent  les  uns 
des  autres,  sous  ce  point  de  vue,  est  désignée  sous  le  nom 
de  maëge. 

On  dit  que  deux  points  matériels  ont  même  masse,  lorsque, 
étant  soumis  à  l'action  d'une  même  force,  ils  en  reçoivent 
une  même  accélération.  Un  point  matériel,  formé  par  la 
réunion  de  deux  points  matéi'iels  de  même  masse  y  est  dit 
avoir  une  masse  double  de  celle  de  chacun  d'eux.  De  même, 
en  réunissant  trois,  quatre,  cinq,...  points  matériels  dont  les 
masses  sont  égales,  on  forme  un  point  matériel  dont  la  masse 

est  triple,  quadruple,  quintuple,  de  celle  de  chacun 

des  points  matériels  composants.  On  conçoit  par  là  comment 
la  masse  d'un  point  matériel  pourra  être  évaluée  en  nombre, 
quand  on  aura  choisi  arbitrairement  un  corps  dont  la  masse 
sera  prise  pour  unité  de  masse.  Il  suffira  de  suivre  une 
marche  analogue  à  cvWo  qm  a  déjà  été  indiquée  pour  éva- 
luer en  nombre  le  poids  d'un  corps  (]uelconque  (§  86). 

§  97.  Proportionnalité  des  forées  aux  masses  des 
|iolnt»!i  matériels  auxquels  elles  donnent  une  mémo 
aeeélérailon.  —  Soient  F, F',  deux  forces  qui,  en  agissant 
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sur  deux  |>oinls  matériels  de  musses  m,  m'y  leur  commun!- 
queiil  une  môme  accélération.  Supposons  que  les  forces  F,  F' 
soient  entre  elles  dans  le  rapport  des  nombres  entiers  n^fi-, 
en  sorte  qu*on  ait 

F  =  wF.  ,  F  =  «'F,; 

et  considérons  les  deux  points  matériels  comme  résultant,  le 
premier  de  la  réunion  de  n  points  matériels  ayant  tous 
même  masse  mx,  le  second  de  la  réunion  de  n'  points  ma- 
tériels ayant  tous  pour  masse  m\,  ce  qui  fait  qu'on  aura 

m= n  7ii|  ,  m'  =  n'  m' , . 

Si  la  force  F,  agissait,  sans  changer  de  grandeur  ni  de  di- 
rection, sur  un  point  matériel  de  masses  //ii  partant  du  repos, 
elle  lui  donnerait  un  mouvement  nnliligne  uniformément 
accéléré,  dans  lequel  raccéléraiion  aurait  une  cerlaiiKî  va- 
leur dépendant  de  l'inlensilé  de  la  force  Fi  et  de  la  grandeur 
delà  masse  ^1.  Concevons  que  /i  points  matériels,  ayant 
tous  la  même  masse  //ii^se  trouvent  à  coté  les  uns  des  autres, 
et  qu'ils  se  mettent  tous  en  mouvement  à  un  même  instant, 
sous  Taction  de  forces  appliriuées  à  chacun  d\u\ ;  si  ces 
forces  sont  toutes  égales  à  Fi,  et  agissent  toutes  suivant  la 
même  direction  et  dans  Ii^  même  sens,  les  n  points  maté- 
riels prendront  tons  le  même  m(mv(;menl  recliligne  (it  uni- 
fornuMuent  accéléré,  suivant  la  même  direction,  et,  en  con- 
séquence ,  ils  ne  cesseront  [)as  de  se  trouver  à  côté  les  uns 
des  autri's,  comme  avant  leur  départ.  On  conq)rcnd  d'après 
cela  que  rien  ne  rliangera  dans  le  mouvement  de  l'ensemble 
de  ces  points  nial(''riels,  si  on  les  suppose  liés  entre  eux  de 
manière  à  ne  pouvoir  se  séparer  pendant  le  mouvement , 
puis(prils  ne  se  sêï>araient  pas  lorsjpi'ils  avaient  la  liberté 
de  le  laire.  Mais  alors  on  n'aura  plus  qu'un  point  matériel 
uni(pie,  dont  la  masse;  sera  é«»ale  à  ntni  (g  96),  ou  à  //*;  et 
les  /«  forces  F|,  égales,  de  même  dinM-tion,  et  de  même  sens, 
9. 
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qui  agiront  sur  ce  point  matériel  unique,  pourront  être  rem- 
placées par  une  seule  force  égale  à  nFi,  ou  à  F.  Donc*  la 
force  F,  agissant  sur  un  point  matériel  de  masse  m  qui  part 
du  repos,  lui  donnera  un  niouvomentqui  sera  identiquement 
le  niêin(»  (jue  celui  que  la  force  F|  communiquerait  à  un  point 
matériel  de  masse  mt,  partant  (également  du  repos;  et,  en 
conséquence,  Taccélération  communiquée  par  la  force  F  au 
point  matériel  de  masse  m  est  la  môme  que  raccélération 
communiquée  par  la  force  Fi  au  point  matériel  de  masse  mi. 

On  verra  de  la  même  manière  (pie  les  accélérations  com- 
muniquées respectivement  aux  points  matériels  de  masses 
m',  m'i,  par  les  forces  F',  Fi  sont  exactement  les  mêmes. 

Mais,  par  hypothèse,  les  forces  F,  F"  communiquent  une 
même  accélération  aux  points  matériels  de  masses //i,m'.  Donc 
la  force  Fi, appliquée  successivement  aux  deux  points  maté- 
riels de  masses  nit,  m\,  leur  communique  une  même  acctv 
lération,  et,  en  conséquenc'c,  ces  deux  masses  mi,  m'i  sont 
égales  (§  96),  c'est-à  dire  que  les  masses  m,  m!  sont  entre 
elles  dans  le  rapport  des  nonibres  n,  n'. 

Il  résulte  de  là  qiu^  les  deux  forces  F,  F',  sont  entre  elles 
dans  le  mênie  rapport  que  les  niasses  m,  m  des  deux  points 
matériels  au\(iuelsell(»s  communiquent  une  même  accéléra- 
tion. 

2  98.  Relation  entre  une  forée ,  la  inas$$e  du  point 
mali'riel  Kur  lequel  elle  a^lt ,  et  raeeélératlon  qui 
résulte  de  eetle  aetlon.  —  Soient  F,  F'  deux  forces  quel- 
conciues;  m,  m',  les  niasses  de  deux  points  matériels  aux- 
quels ces  forces  sont  respectivement  ap|)liquées  ;  vij,f  les 
a(!(;élérations  qu\''prouvent  les  points  matériels  par  suite  de 
Faction  de  cts  forces.  Pour  établir  une  relation  entre  ces  six 
quantités,  consid^Mons  une  force  F'  telle  que,  si  elle  agissait 
sur  le  point  matériel  de  masse  ///,  elle  lui  donnerait  une  accé- 
lération/. Les  d<'ux  forces  F,  F"  donnant  les  accélérationsy,/ 
à  un  même  point  nuitériel ,  leur  rapport  est  le  même  que 
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celui  des  accéléraiious  qu'elles  produisent  (§  9^),  en  sorte 
qu'on  a 

L-l 

IVune  autre  pari,  les  deuv  foires  V",  ¥'  donnant  une  niènie 
acT('*léi'ation /  aux  deux  points  matériels  de  niasses  m,  ni, 
auxquels  elles  sont  respectivement  appliquées,  on  a  entre 
elles  la  proportion 

F  ' m 

F'       m  ' 

Si  Ton  multiplie  m(;n)bi'e  à  menibri^  les  deux  égalités  aux- 
quelles ou  vient  de  parvenir,  on  trouve 

F  _  vij 
F'       m'f  ' 

Donc  les  forces  sont  entre  elles  comme  les  produits  des 
massifs  des  points  matériels  sur  lesquelles  elles  agissent  par 
les  accélérations  qu'elles  leur  communiquent. 

L'unité  de  masse  n'a  pas  ('lé  définie  jnscju'à  présent.  Sup- 
posons donc  que  nous  choisissions  pour  unité  la  masse  d'un 
point  matériel  qui,  sous  Faction  d'unf*  force  égale  à  1,  pren- 
drait une;  accélération  égale  à  1.  L'unité  de  masse  étant  choi- 
sie de  cette  manière,  il  en  résulte  que,  si  l'on  suppose  F'  =  l 
et/  =  l,on  aura  /w'=:l,  et,  par  conséquent ,  la  relation 
qui  vient  d'étn;  établie  se  réduit  à 

F  r-  wj. 

Soil  V  le  ï)oids  d'un  corps,  c\'>>l-à-dire  la  force  qui  tlel«'r- 
niine  la  chute  du  corps,  lorsipi  on  l'abandonne  à  lui-même 
(S  ^^)-  ï"^  force  P,  en  agissant  sur  le  corps,  dont  nous  dé- 
signerons la  masse  par  m,  lui  connnunique  un  mouvement 
dans  lequel  laccélération  est  g  (-^  î)0).  On  doit  donc  avoir 

P  ^  mg. 
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d'après  ce  qui  vient  d'être  établi.  Ou  eu  déduit 

P 

,„=-, 

ce  qui  fournit  un  moyen  très-simple  d'évaluer  numérique- 
ment la  masse  d'un  coips ,  dans  le  cas  où  l'unité  de  masse 
est  celle  que  nous  avons  définie. 

§  99.  Compo{«itloii  des  force»  appliquées  à  un  même 
point  matériel.  —  Lorsque  plusieurs  forces  agissent  simul- 
tanément sur  un  même  point  matériel,  suivant  des  diro<*tions 
quelconques,  ce  point  prend  un  certain  mouvement  dans 
l'espace.  On  comprend  que  le  même  mouvement  pourrait  lui 
être  communiciué  par  l'action  d'Une  force  unique,  dont  la 
grandeur  et  la  direction  dépendent  des  circonstances  que 
présente  ce  mouvement.  Cette  force?  uni(iue,  capable  de  don- 
neur au  point  matériel  le  mouvement  qu'il  prend  sous  l'action 
des  diverses  forces  qui  lui  sont  appliquées  simultanément, 
est  ce  qu'on  nomme  la  résultante  de  c(*s  forces.  Les  forces 
dont  elle  peut  le4iii*  lieu  se  nomment  s(»s  co  m  posait  f  es,  La 
composition  des  forces  a  poui*  obj(»t  la  détermination  de  la 
résultante  lorscju'on  connaît  les  composantes. 

L(î  ])rincipe  de  rindc'pendance  dc^s  eflets  des  forces  qui 
agissent  simultanément  sur  un  même  point  matériel  (§  95) 
conduit  directeuKînt  à  la  règle  de  la  composition  des  forces 
appliquées  à  un  point.  D'après  ce  princii)e,  le  mouvement 
d'un  point  matériel  soumis  à  la  fois  auK  actions  de  plusieurs 
forces,  s'obtient  en  coujposant  le  mouvenjent  rectiligne  et 
uniforme  correspondant  à  la  vitesse  qu'il  possède  à  un  ins- 
l^mt  quelconque,  avec  les  divers  mouvements  que  chacune 
des  forces  lui  communi(|uerait  si  elle  agissait  seuhî  sur  lui 
et  qu'il  pai'tît  du  repos;  et  dans  cette  composition,  on  doit 
regarder  tous  les  mouvements' composants  qui  jouent  le  rôle 
de  mouveuMMits  d'entraînement  comme  étant  des  mouve- 
ments de  translation.  Or,  nous  savons  que,  dans  ce  cas,  ou 


KIg.  52. 
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trouve  Taccéléi'alion  totale  du  mouvement  résultant  en  eom* 
posant  les  accélérations  totales  des  mouvements  composants 
d'après  les  règles  de  la  composition  des  vitesses  (§  79).  Nous 
savons  en  outre  (lue  les  forces  sont  proportionnelles  aux 
accélérations  totales  des  mouvements  qu'un  même^oint  ma- 
tériel prend  sous  Taction  de  chacune  d'elles,  et  que  les  di- 
rections des  forces  sont  les  mêmes  que 
celles  de  ces  accélérations  (§  95).  Nous 
pouvons  en  conclure  immédiatement  que, 
si  l'on  représente  les  forces  par  des  droites 
dont  les  longueurs  soient  proportionnel- 
les a  leurs  intensités,  et  dont  les  directions 
soient  celles  suivant  lesquelles  elles  agis- 
sent, la  résultante  de  plusieurs  forces  ap- 
pliquées à  un  mémo  point  s'obtiendra  au 
moyen  des  composantes,  par  une  construc- 
tion entièrement  pareille  à  celle  qui  donne  la  résultante  de 
plusieurs  vitesses  au  moyen  des  vitesses 
comi>osantes. 

Quand  on  n'aura  que  deux  forées  F, 
F'  à  composer  en  une  seule ,  on  cons- 
truira un  parallélogramme  sur  les  deux 
lignes  AB,  AC  qui  les  représentent, 
fig,  52...,  et  la  diagonale  AD  de  ce  pa- 
rallélogramme représentera  leur  résul- 
tante. Cette»  construction  constitue  ce 
qu'on  nomme  le  parallélogramme  des 
forcer. 

Quand  on  aura  à  composer  un  nombre 
queleon(iue  de  forces  F,  F',  F",  F"',  ap- 
pliquées à  un  même  point  A,  fig,  53, 
on  tracera  les  lignes  AU,  AC,  Al),  AE 
*"  qui  les  représentent;  puis  on  eonstruira 

e  polygone  A  BG  II  K,  dont  les  cotés  A  B,BG,  G  H,  HK,  sont 


Fig.  53. 
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respectivement  égaux  et  parallèles  à  ces  divei'ses  lignes  :  la 
droite  A  K,  qui  joint  le  point  Â  à  réxtrémité  K  du  polygone 
ainsi  obtenu ,  représentera  en  grandeur  et  en  direction  la 
résulUinte  des  forces  données  F,  F',  F",  F"'.  On  donne  à  cette 
construction  le  nom  de  polygone  des  forces. 

Enfin,  quand  les  forces  composantes  seront  au  nombre  de 
trois,  et  que  leurs  directions  ne  seront  pas  comprises  dans 
un  même  plan,  le  polygone  des  foi'ces  pourra  être  remplacé 
pai*  le  parallélipipède  des  forces;  c'est-à-dire  que  la  droite 
(lui  représentera  la  résulUmte  des  forces  données  sera  la 
diagonale  du  parallélipipède  ayant  pour  arêtes  les  droites 
qui  représentent  les  composantes. 

Une  force  étant  donnée,  on  pourra  la  décomposer  en  deux 
ou  en  Irois  composantes  suivant  des  directions  détermi- 
m'^es ,  eu  opéi'ant  exactement  de  la  même  manière  que  s'il 
s'agissait  de  décomposer  une  vitesse  (§  ^5). 

§  100.  Projeelions  des  forces  sur  un  plan  fixe  on  sur 
une  droite  fixe.  —  Une  force  étant  représentée  par  une 
ligne  droile ,  conformément  à  ce  qui  vient  d'être  dit  (§  99), 
si  l'on  projette  cette  droite  sur  un  plan  fixe ,  la  projection 
pourra  êlie  regardée  comme  représentant  une  autre  force 
(pii  agit  dans  ce  plan  :  celte  autre  force  est  ce  qu'on  nomme 
la  projection  de  la  pi'eniière  force  sur  le  plan  fixe.  De  même, 
si  l'on  projette  sur  une  droite  fixe,  la  ligne  qui  représente 
une  force  quelconque,  la  projection  représente  une  autre 
force  que  l'on  dit  être  la  projection  de  la  première. 

Si  l'on  a  construit  le  polygone  (jui  sert  à  trouver  la  résul- 
tante d'un  système  quelconque  de  forces  appliquées  à  un 
même  point  matériel,  et  que  l'on  projette  la  figure  tout  en- 
tiènî  sur  un  plan  fixe,  on  obtiendia  un  autre  polygone  situé 
dans  ce  plan  :  la  considération  de  ce  second  polygone  montre 
que  la  projection  de  la  résultante  des  forces  sur  le  plan  fixe 
est  la  résultante  des  projections  des  forces  elles-mêmes  sur 
ce  plan. 
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On  trouve  exactement  de  la  même  manière  que,  si  plu- 
sieurs forces  agissent  sur  un  même  point  matériel,  la  projec- 
tion de  leur  résultante  sur  une  droite  fixe  est  la  résultante 
des  projections  des  forces  sur  cette  droite,  résultante  qui, 
dans  ce  cas,  se  réduit  à  la  somiloe  algébrique  des  compo- 
santes. 

Si  par  le  point  d'application  d'une  force  on  mène  trois 
droites  non  situées  dans  un  même  plan,  et  qu'on  décompose 
la  force  en  trois  composantes  dirigées  suivant  ces  trois 
droites,  chaque  composante  peut  être  regardée  comme  la 
projection  de  la  force  sur  la  droite  correspondante,  cette 
projection  étant  effectuée  parallèlement  au  plan  des  deux 
autres  droites.  D'après  cela,  on  voit  que  la  force  est  la  résul- 
tante de  ses  projections  sur  les  trois  droites.  Il  en  est  de 
même  lorsqu'une  force  se  trouve  décomposée  en  deux  autres 
suivant  deux  droites  dont  le  plan  passe  par  la  direction  de 
la  force  :  chaque  composante  est  la  projection  de  la  force 
sur  la  droite  correspondante,  cette  projection  étant  effectuée 
parallèlement  ù  l'autre  droite  ;  et  par  suite  la  force  est  la  ré- 
sultante de  ses  projections  sur  les  deux  droites. 

Les  propositions  qui  précèdent  sont  vraies  de  quelque 
manière  que  s'efFecluent  les  projections,  et,  par  conséquent 
aussi,  dans  le  cas  parti(;ulier  où  ces  projections  sont  ortho- 
gonales. Toutes  les  fois  que  nous  aurons  occasion  de  les 
appliquer,  et  que  nous  ne  spécifierons  pas  la  nature  des  pro- 
jections, on  devra  toujours  entendre  qu'il  s'agit  de  projec- 
tions orthogonales. 

§  101.  Théorie  des  moments,  dani$  le  eas  des  forces 
app1l«|aces  à  un  même  point  matériel. —  Soit  0  un  point 
quelconque  pris  sur  le  plan  des  deux  forces  F,  F'  appliquées 
à  un  même  point  A,  fig.  54.  Construisons  le  parallélogramme 
A  B  D  C ,  sur  les  lignes  A  B,  A  C  ,  qui  représentent  les  forces 
F,  F'  ;  la  diagonale  A  D  représentera  leur  résultante.  Si 
nous  joignons  le  point  O  aux  quatre  sommets  A,  B,  C,  D 
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de  ce  parallclogi*anime,iious  formerons  trois  triangles  ABO, 

ACO,  ADO,  dont  le  der- 
nier ADO  est  égal  à  la 
somme  des  deux  premiers 
ABO,  ACO.  En  effet,  on 
p(»ut  regarder  ces  trois 
triangles  comme  ayant 
\Tvi  pour  base  commune  AO, 
et  pour  hauteurs  les  dis- 
tances des  points  B,  C,  D 
à  cette  base  ;  or,  ces  hau- 
teurs sont  évidemment  les 
projections  orthogonales 
des  lignes  AB,  AC,  AD 
sur  la  ligne  A  M  menée 
Fig.  M  perpendiculairement  à  AO, 
et  la  projection  de  AD  sur 
A  M  est  égale  à  la  somme  des  projections  de  AB  et  BDsur 
cette  UK^me  ligne,  c'est-à-diie  égale  à  la  somme  des  projec- 
tions de  A  B  et  AC  :  donc  aussi  la  surface  du  triangle  ADO 
est  égale  à  la  somme  des  surlaces  des  triangles  ABO,  ACO. 
Mais  nous  pouvons  évaluer  les  surfaces  de  ces  triangles  en 
les  regardant  comme  ayant  pour  bases  AB,  AC,  AD, et  pour 
hauteurs  les  perpendiculaires  OP,  OQ,  OU  abaissées  du 
point  0  sur  ces  bases  :  nous  aurons  donc 

ADxOR  =  ABxOP-+-ACxOQ. 

Chacun  des  trois  t<*rmes  qui  entrent  dans  cette  équation 
est  le  produit  d'une  force  par  la  distance  du  point  0  à  sa 
direction;  un  pareil  produit  se  nomme  le  moment  de  la 
force  par  rapport  au  point  0.  Il  résulte  donc  de  ce  que  nous 
venons  de  dire  que,  si  Ton  considère  deux  forces  appliquées 
à  un  même  point  matériel  et  la  résultante  de  ces  deux  forces, 
le  moment  de  la  résultante,  par  rapport  à  un  point  0  pris 


FORGES  APPLIQUÉES  A  UN  POINT  MATÉRIEL.     139 

dans  le  plan  des  foires,  est  égal  à  la  somme  des  moments 
des  composantes  par  l'apport  au  même  point  0. 

Poiy  que  ce  théorème  soit  vrai,  de  quelque  manière  que 
le  point  0  soit  situé  dans  le  plan  des  forces  A  B,  AC,  AD,  il 
est  nécessaire  d*attribiier  un  signe  au  moment  de  chacune 
d'elles,  d'après  la  position  qu'elle  occupe  par  rapport  au 
point  Oj  voici  comment  ce  signe  se  détermine.  On  conçoit 
que  chaque  force  soit  appliquée  seule  à  une  figure  plane 
matérielle,  contenue  dans  le  plan  dont  il  s'agit,  et  ne  pouvant 
que  tourner  autour  du  point  0  ;  sous  Faction  de  cette  force, 
la  figure  prendra  un  mouvement  de  rotation  autour  du  point 
O,  dans  un  certain  sens  facile  à  trouver  d'après  le  sens  dans 
lequel  la  force  agit  :  on  regarde  comme  positif  le  moment 
de  toute  force  qui  tend  ainsi  à  faire  tourner  la  figure  mobile 
dans  un  sens  détenniné,  que  l'on  choisit  d'ailleurs  à  volonté, 
et  comme  négatif  le  moment  de  toute  force  qui  tend  à  faire 
tourner  cette  figure  dans  le  sens  opposé. 

Si  Ton  reprend  ce  qui  a  été  dit  au  commencement  de  ce 
paragraphe,  en  donnant  su(!cessivement  an  point  0  divei^ses 
positions  dans  le  plan  des  forces  F,  F',  et  qii  on  attribue  au 
moment  de  chacune  de  ces  forces  et  à  celui  de  leur  résul- 
tante les  signes  qu'ils  doivent  avoir  dans  chaque  cas,  on  re- 
ronnaitra  que  le  moment  de  la  résultante ,  par  rapport  au 
point  0,  est  toujours  égal  à  la  somme  des  moments  des  com- 
posantes par  rapport  au  même  point. 

g  102.  Si  nous  considérons  un  nombre  quelconque  de 
forces  F,  F',  F",  F'", appliquées  à  un  même  point  ma- 
tériel ,  et  dirigées  toutes  dans  un  même  plan,  nous  pourrons 
('tendre  sans  peine  à  ce  système  de  forces  hî  théorème  qui 
vient  d'être  établi  pour  le  cas  de  deux  forces  seulement. 

Composons  d'abord  les  deux  forces  F,  F'  entre  elles ,  et 
ncms  trouverons  une  résultante  partielle  dont  le  moment, 
par  rapport  à  un  point  quelcoïKiue  0  i)ris  dans  le  plan  des 
forces,  sera  égal  à  la  somme  des  moments  des  forces  F,  F' 
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par  rapport  à  ce  point.  Si  nous  composons  ensuite  celle  ré- 
sultante* partielle  avec  la  force  F",  nous  aurons  une  deuxième 
résultante  partielle  dont  le  moment,  par  rapport  au  point  0, 
sera  égal  à  la  somme  des  moments  de  F"  et  de  la  première 
résultante  partielle  par  rapport  au  même  point  :  le  moment 
de  celle  deuxième  résultante  partielle  sera  donc  égal  à  la 
somme  d<'s  moments  des  trois  forces  F,  F',  F".  En  composant 
la  deuxième  résultante  partiiîlle  avec  F'",  on  trouvera  une 
troisième  résultante  partielle  dont  le  moment  sera  de  même 
<*gal  à  la  somme  des  moments  des  quatre  forces  F,  F',  F",  F"'. 
Ëii  continuant  ainsi,  on  Unira  par  arriver  à  la  résultante  de 
toutes  les  forces  données,  et  Ton  trouvera  que  le  moment  de 
cette  force,  par  rapport  au  point  0,  est  égal  à  la  somme  des 
moments  de  ses  composantes,  par  rapport  à  ce  point. 

§  103.  Dans  le  cas  où  un  point  matériel  est  soumis  à  Fac- 
tion dun  nombre  quelconque  de  forces  non  dirigées  dans 
un  même  plan ,  nous  ne  pouvons  plus  arriver  à  un  résuluit 
simple  en  appliquant  le  théorème  du  §  101  aux  divei^ses 
compositions  successives  que  nous  venons  de  considérer,  et 
qui  conduisent  à  trouver  la  résultante  délinilive  du  système 
de  forces,  parce  que  ces  compositions  successives  ne  s'effec- 
tuent pas  dans  un  même  plan.  Mais,  en  suivant  une  autre 

marclu; ,  nous  par^ien- 
drons  à  généraliser  le 
résultat  que  nous  avons 
obtenu  (§  102),  de  ma- 
nière à  rétendre  au  cas 
général  dont  nous  nous 
occupons  maintenant. 

Soit  AB,  fig.  55,  une 
force  appliquée  au  point 
A,  et  OP  une  droite  diri- 
gée d'une  manière  quel- 
conque par  rapport  à  celte  force.  On  donne  le  nom  de  mo- 


Fig.  55. 
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ïiienl  (le  la  force  AB,  par  rapport  à  la  droite  OP,  au  produit 
de  la  plus  courte  disuince  des  lignes  AB,  OP,  par  laprojee- 
lion  de  la  force  AB  sur  un  plan  MN  perpendiculaire  à  OP. 
Il  est  aisé  de  voir  que  la  plus  courte  distance  KS  des  droites 
AB,OP  est  parallèle  au  plan  MN ,  et  que,  par  conséquent, 
elle  se  projette  en  vraie  grandeur  sur  ce  plan;  de  plus,  la 
projection  Oï  de  celte  plus  courte  distance  est  perpendi- 
culaire à  la  projection  ab  de  la  force  AB  :  donc  ce  que  nous 
nommons  le  moment  de  la  force  A  B ,  par  rapport  à  la  droite 
OP,  n'est  autre  chose  que  le  moment  de  la  projection  de 
celte  force  sur  le  plan  MX,  par  rapport  au  point  0  où  ce 
plan  est  percé  par  la  ligne  0  P. 

Cela  posé,  concevons  que  nous  projetions  sur  un  plan 
quelconque  les  divei'ses  forces  qui  agissent  sur  un  même 
point  matériel ,  ainsi  que  la  résultante  de  ces  forces.  Nous 
siivons  que  la  projection  de  la  résultante  est  la  résultante 
des  projections  des  forces  (§  100);  et  comme  toutes  ces  pro- 
jections sont  dirigées  dans  un  même  plan ,  nous  pouvons 
dire  (§  102)  que  le  moment  de  la  résullanK»  projetée,  par 
rapport  à  un  point  quelconque  0  du  plan  de  projection,  est 
égal  à  la  somme  des  moments  des  composantes  projetées, 
par  rapport  au  même  point.  Remplaçons,  dans  cet  énoncé, 
le  moment  de  chaque  foice  projeté<; par  rapport  au  point  0, 
par  le  moment  de  la  force  de  l'espace  par  rapport  à  la  per- 
pendiculaire an  plan  de  projection  menée  par  le  point  0,  et 
nous  arriverons  ainsi  à  la  proposition  suivante  :  loi*sque 
plusi(»urs  forces  agissent  sur  un  même  point  matériel,  dans 
diverses  directions,  le  moment  de  la  résultante  de  ces  forces, 
par  rapporta  une  droite  (pielconqne,  est  égal  à  la  somme 
d(»s  moments  des  composantes,  par  rapport  à  la  même  droite. 

Pour  que  ce  théorème  soit  toujours  vrai ,  il  est  néces- 
saire de  regarder  le  moment  d'une  force  par  rapport  à  une 
dioite  comme  étant  une  quantité  positive  ou  négative,  sui- 
vant les  cas.  Ce  moment  n'étant  autre  chose  que  le  moment 
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de  la  projection  de  la  force  sur  un  plan  pen>i^ndiculaire  à  la 
droite,  par  rapport  au  point  où  ce  plan  est  percé  par  la 
droite ,  il  est  naturel  de  lui  donner  le  signe  de  ce  dernier 
moment  :  le  moment  d'une  force,  par  rapport  à  une  droite, 
sera  donc  positif  ou  négatif,  suivant  que  cette  force  tendra 
à  faire  tourner  dans  un  sens  ou  dans  Tautre ,  un  corps  au- 
quel elle  serait  appliquée,  et  qui  ne  pourrait  que  tourner 
autour  de  la  droite. 


-oa«- 


CHAPITRE  II. 

ÉQUILIBRE  BT  MOUVEMENT   d'uN   POII^T   MATÉRIEL   LIBRE. 


§  iùU.  Equilibre  d'an  point  matériel.  —  Lorsqu'un 
point  matériel,  que  nous  supposerons  primitivement  en 
repos,  vient  à  être  soumis  aux  actions  simultanées  de  diver- 
ses forces,  il  peut  arriver  que  ces  forces  se  contre-balancent 
mutuellement,  de  telle  manière  qu'il  reste  en  repos  malgré 
Faction  des  forces.  Dans  ce  cas,  on  dit  que  le  point  maté- 
riel  est  &n  équilibre;  on  dit  aussi  que  les  forces  se  font 
équilibre  sur  le  point  matériel. 

Il  est  aisé  de  voir  à  quelle  condition  les  forces  doivent 
satisfaire,  pour  que  le  point  matériel  sur  lequel  elles  agissent 
soit  en  équilibre.  Ces  forces,  quelles  que  soient  leurs  gran- 
deui-s  et  leui'S  directions,  peuvent  être  remplacées  par  leur 
résultante  (§  99).  Le  point  matériel ,  soumis  à  Faction  de 
celte  résultante  seule,  doit  donc  rester  à  l'étal  de  repos,  tout 
aussi  bien  que  lorsqu'il  est  soumis  aux.  actions  simultanées 
des  composantes.  Or,  cela  ne  peut  évidemment  avoir  lieu 
qu'autant  que  la  résultanle  est  nulle  :  donc,  pour  qu'un  poiut 
matériel  soit  en  équilibre  sous  l'action  de  plusieurs  forces, 
il  faut  (lue  la  résultante  de  ces  forces  soit  nulle.  D'ailleui*s  il 
est  bien  clair  que  celle  condition  est  suflisanle  pour  que  le 
point  matériel,  primitivement  en  repos,  ne  se  mette  pas  en 
mouvement  sous  l'action  des  forces  qui  lui  sont  appliquées. 
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puisque  ces  forces  peuvent  toujours  être  remplacées  par 
leur  résultante,  et  que,  celle-ci  éuuit  nulle,  le  point  matériel 
se  trouve  dans  le  même  cas  que  s*il  n^était  soumis  à  Faction 
d'aucune  force. 

Si  plusieurs  forces,  agissant  sur  un  point  matériel  en  mou- 
vement, ont  une  résultante  nulle,  on  dit  encore  qu'elles  se 
font  équilibre.  Dans  le  cas  où  le  point  matériel  serait  sou- 
mis à  ces  forces  seules,  il  se  trouverait  dans  les  mêmes  con- 
ditions que  si  aucune  force  ne  lui  était  appliquée,  et  par 
suite  son  mouvement  serait  rectiligne  et  uniforme. 

Loi-squc  plusieui*s  forces  appliquées  à  un  même  point  ma- 
tériel se  font  équilibre,  il  est  clair  qu'une  quelconque  d'entre 
elles  est  égale  et  directement  opposée  à  la  résultante  de 
toutes  les  autres. 

Soient  F,  F',  F",...  diverses  forces  qui  agissent  sur  un 
même  point  matériel.  Menons,  par  un  point  quelconque  de 
l'espace,  trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  et  décompo- 
sons chacune  des  forces  F,  F',  F",...  en  trois  composantes 
dirigées  parallèlement  à  ces  axes.  Soient  X,  Y,  Z  les  com- 
posantes de  la  force  F  ;  X',  Y',  Z',  les  composantes  de  la  force 
F',  etc.  La  projection  de  la  résultante  des  forces  F,  F',  F",... 
sur  Taxe  des  x  (§  100)  est  égale  à 

X  +  X'  +  X"4- ou  SX; 

de  même  les  projections  de  cette  résultante  sur  les  axes 
des  y  et  desr,  sont  respectivement 

Y+Y'+ Y"4. ou  s'y, 

Z  +  Z'  +  Z"  -^ ou  SZ. 

Il  est  clair  que,  pour  que  les  forces  F,  F',  F"....  se  fassent 
équilibre,  c'est-à-dire  pour  que  leur  résultante  soit  nulle, 
il  est  nécessaire  et  suflisant  que  les  projections  de  cette  vé- 
sultantc  sur  les  axes  soient  nulles  toutes  trois  :  Téquilibre 
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des  forces  F,  F',  F"...  se  trouve  donc  exprimé  par  les  équa- 
tions 

2:x=o  ,  2:y=o  ,  2:z=o. 

§  105.  Mouvement  reellllgne  d'an  point  matériel. 

—  Dans  ce  qui  suit,  nous  allons  étudier  les  lois  du  mouve- 
ment que  prend  un  point  matériel  sous  Faction  d'une  ou  de 
plusieurs  forces.  Mais,  les  diverses  forces  qui  agissent  simul- 
tanément sur  un  même  point  matériel  pouvant  toujours  être 
remplacées  par  leur  résultante ,  nous  n'avons  pas  besoin  de 
nous  préoccuper  de  Texistence  de  ces  diverses  forces ,  et 
nous  pouvons  raisonner  dans  tous  les  cas,  comme  si  le  mou- 
vement du  point  mobile  était  du  à  l'action  d'une  force  * 
unique. 

Si  un  point  matériel,  partant  du  repos,  est  soumis  ù  l'ac- 
tion d'une  force  dont  la  direction  reste  constamment  la 
même,  il  se  mouvra  suivant  une  ligne  droite.  Il  eu  sera  en- 
core de  même  si  ce  point  matériel  a  reçu  une  vitesse  ini- 
tiale dont  la  direction  coïncide  avec  celle  de  la  force  qui  lui 
est  appliquée.  C'est  ce  qu'on  reconnaîtra  sans  peine,  en  rai- 
sonnant comme  nous  l'avons  déjà  fait  dans  le  cas  où  la  force 
est  constante  en  grandeur  et  en  direction  (§§  90  et  91). 

De  quelque  manière  que  varie  la  force  qui  agit  sur  le 
point  matériel ,  si  Ton  désigne  par  ?n  la  masse  de  ce  point, 
par/  Taccéléralion  de  son  mouvement  à  un  instant  quel- 
conque, et  par  F  la  valeur  de  la  force  à  cet  instant,  on  aura 
toujours  la  relation  (§  98) 

F=wi;. 

La  connaissance  de  la  loi  de  variation  de  la  force  F  entraîne 
donc  celle  de  la  loi  de  variation  de  raccéléralion  J,  ce  qui  . 
permet  de  déterminer  la  loi  du  mouvement. 

Soient  /  le  temps  compté  à  partir  d'un  instant  quelconque 
pris  pour  origine;  x  la  distance  du  point  mobile  à  un  poiul 
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fixe  de  sa  tngectoire  rectiligne,  à  la  fia  du  temps  t;  el  r  la 
vitesse  de  ce  point  au  même  instant.  On  a 

dx  .  _  rf*'  _  ^ 

L'accélération  j,  ainsi  obtenue ,  est  positive  ou  négative  en 

même  temps  que  l'accroissement  de  vitesse  infiniment  petit 

dv  correspondant  à  l'élément  de  temps  dt.  Il  est  aisé  de 

dx 
voir  que,  quel  que  soit  le  signe  de  r^  ou  de  -t-->  *  la  vitesse 

acquise  élémentaire  dv  est  positive  ou  négative ,  suivant 
qu'elle  est  dirigée  dans  le  sens  des  x  positife  ou  dans  le  sens 
des  X  négatifs  ;  et  par  suite  il  en  est  de  même  de  l'accéléra- 
tion y.  On  voit  donc  que  la  relation 

qui  a  été  établie  C§  98),  en  ne  considérant  que  les  valeurs 
absolues  de  j  et  de  F,  subsistera  encore  quand  on  prendra 
y  avec  son  signe,  à  la  condition  de  regarder  la  force  F  comme 
positive  ou  négative ,  suivant  qu'elle  agira  dans  le  sens  des 
X  positifs  ou  bien  dans  le  sens  opposé. 

d^x 

En  remplaçant/  par  sa  valeur  j-;  dans  cette  dernière  re- 
lation, on  trouve 

qui  n'est  autre  chose  que  l'équation  différentielle  du  mou- 
vement du  point.  L'intégration  de  cette  équation  différen- 
tielle fera  connaître  Tcquation  finie  du  mouvement.  Les 
constantes  arbitraires  se  détermineront  d'après  les  circons- 
tances initiales,  c'est-à-dire  d'après  les  valeurs  de  la  distance 

X  du  mobile  au  point  fixe,  et  de  sa  vitesse  •^,  correspondant 

à  1=0. 
§  106.  La  force  F  varie,  en  général,  avec  t,  et  par 
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conséquent  aussi  avec  les  quantités  x  et  v;  on  conçoit  qu'elle 
sera  généralement  donnée  en  fonction  de  ces  trois  variables 
t,  X,  r.  L'intégration  de  l'équation  différentielle  du  mouve- 
ment s'effectuera  alors  en  suivant  une  marche  plus  ou  moins 
complexe ,  qui  dépendra  de  la  forme  de  cette  fonctioDi  et  en 
tenant  compte,  en  même  temps,  de  la  relation 

dx 

dt 

Nous  nous  contenterons  ici  d'indiquer  la  marcha  à  suivre 
pour  faire  cette  intégration,  lorsque  la  force  F  sera  donnée 
en  fonction  d'une  seule  des  trois  variables  i,  x,  v.  Nous  au- 
rons pour  cela  à  examiner  trois  cas  distincts, 
l"  cas.  —  La  valeur  de  F  est  donnée  par  la  relation 

F=/(0. 
L*équaiion  différentielle  du  mouvement  est  donc 

dt 

m' 
on  trouve 


Si  l'on  multiplie  les  deux  membres  par  —,  et  qu'on  intègre, 


dx 

dt  m 


1     /'' 


Vo  étant  la  vitesse  du  mobile  correspondant  à  ^  =  0.  Repré- 

dx 
sentons  par  ç  (/)  cette  valeur  de  ^,  en  sorte  que  nous  au- 


rons 


dx         ,  - 

rfT  =  ?('). 

En  multipliant  les  deux  membres  par  dt,  et  intégrant  de 
nouveau,  on  aura  défmitivement 

x  =  Xo  +  j  (f{t)dî 

10. 
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pour  réquation  du  mouvement  ;  x^  désigne  la  valeur  de  x 
correspondant  à  /=o. 
2«  cas. — On  donne 

F=/(a:). 
L*équation  différentielle  qu'il  s'agit  d'intégrer  est  donc  alors 
(Px 

d  X        di^ 
Si  nous  remplaçons  -^  P^"*  "^>  ^^^  équation  deviendra 

Multiplions  le  second  membre  par ,  et  le  premier  mem- 

m 

bre  par  son  égal .  et  nous  aurons 

m  ; 

2 

2wrff;  =  — /(a?)(ir; 

m 

d'où  en  intégrant 

v^  =  Vo  +  -       f{x)dx; 

Vo  et  x^  désignent  comme  précédemment  les  valeurs  de  v  et 
X  qui  correspondent  à  /  =  o.  On  tire  de  cette  équation  une 
valeur  de  v  que  nous  représenterons  par 

r=:(p(a?); 

dx 
en  y  remplaçant  v  par  t-,  puis  résolvant  par  rapport  à  dt, 

on  trouve 

dx 
dt  =  -— :  : 

(f{x) 

on  a  donc,  en  intégrant  encore  uue  fois. 
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fx 
dx 


3*  cas.  —  Où  donne 

F=/(r). 
L'équation  différentielle  du  mouvement  est  dans  ce  cas 
(Px 

ou  ce  qui  est  la  même  chose 


m-=f(v). 


On  en  tire 


d'où  en  intégrant 


dt  =  m 


dv 


/C")' 


X"  dv 


Si  Fou  résout  cette  équation  par  rappoit  à  v,  ce  qui  donnera 

et  qu'on  observe  que  l'on  a 

(Ix 


V  = 


dî  ' 


on  en  déduira 


'=Xo'\'  j  <f{t)dt. 


Mais  on  peut  aussi  remplacer  cette  dernière  opération  par 
la  suivante  :  la  relation 

dx  =  vdt 
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donne,  dans  le  cas  dont  il  s'agit, 

.  vdv 


d'où  Ton  tire,  en  intégrant 

X  ^^  Xq  +  Wl 


Xvdv 
m' 


il  suffit  alors  d'éliminer  v,  entre  cette  dernière  équation  et  la 
relation  entre  f  et  /  qui  résulte  de  la  première  intégration , 
pour  avoir  la  relation  cherchée  entre  a?  et  i. 

§  107.  Exemples  de  mouvements  reetlllgnes. — Nous 
allons  appliquer  ce  qui  précède  à  deux  exemples. 

Considérons  d'abord  le  mouvement  d'un  point 
matériel  qui  part  du  point  0,  fig.  56,  sans  vitesse 
j  initiale,  sous  l'action  d'une  force  dirigée  suivant  la 
ligne  OÂ  et  variant  en  raison  inverse  du  carré  de 
la  distance  du  point  mobile  au  point  A  de  cette 
ligne.  Nous  verrons  plus  tard  que  le  poids  d'un 
corps,  placé  successivement  à  différentes  hauteurs 
au-dessus  de  la  surface  de  la  terre,  varie  sensible- 
ment en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance  qui 
le  sépare  du  centre  du  globe  terrestre  ;  en  sorte 
Fig.  50.  ^^^  Texemple  que  nous  allons  traiter  peut  être  i^e- 
gardé  comme  se  rapportant  au  mouvement  d'un  corps  pe- 
sant qu'on  laisserait  tomber  d'une  certaine  hauteur  au-dessus 
de  la  surface  de  la  terre,  sans  vitesse  initiale ,  et  dans  le 
vide,  pour  ne  pas  avoir  à  tenir  compte  de  la  résistance  de 
l'air.  Nous  supposerons  donc  que  A  est  le  centre  de  la  terre, 
et  que  la  force  qui  agit  sur  le  point  matériel  n'est  autre 
chose  que  son  poids.  Soit  B  le  point  où  la  ligne  OA  perce 
la  surface  de  la  terre  :  lorsque  le  mobile  est  en  ce  point,  son 
poids  est  égal  à  mg  (§  98).  Le  poids  du  mobile,  en  un  point 
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quelconque  M  de  la  droite  suivant  laquelle  il  se  meut,  aura 
pour  expression 

y  (a— a?)*  * 

en  désignant  par  x  la  distance  OM,  par  a  la  distance  OA,  et 
par  r  le  rayon  AB  de  la  terre.  D'après  cela,  Téquation  diffé- 
rentielle du  mouvement  sera 

Nous  nous  trouvons  ici  dans  le  second  des  trois  cas  qui 
ont  été  traités  dans  le  paragraphe  106.  En  opérant  comme 
nous  Tavons  dit,  et  observant  que  la  vitesse  initiale  v^  est 
nulle  par  hypothèse,  ainsi  que  la  distance  initiale  4t«  du  mo^ 
bile  au  point  0,  nous  trouverons  d'abord 

2gfr*        X 


v*  =  - 


En  y  remplaçant  v  par  -7-,  puis  résolvant  par  rapport  à  di, 
(t  t 

et  remarquant  que  dx  et  dt  sont  de  môme  signe,  nous  au- 
rons 

1 .  /  «       a —  2x  a  .  fa 

-  ;  V  i^- i3===r  «^ + 5;  V  2^- 


dx 

En  intégrant  de  nouveau,  et  tenant  compte  de  ce  que  x  est 
nul  en  même  temps  que  t,  nous  obtiendrons  enfin  réquatioo 
finie  du  mouvement,  qui  est 


^  4  /û  ,/     '     '  .        a  4  fa 
r  ^  2q  2r  ▼  2a 


a — 2x 
arc  cos 


2g  2r  V  2flr  a 

§  108.  Considérons  encore  le  mouvement  rectiligne  d'un 
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point  matériel  soumis  aux  actions  simultanées  de  deux  forces, 
dont  Tune  est  constante  en  grandeur  et  en  direction,  et  dont 
l'autre ,  toujours  dirigée  en  sens  contraire  du  mouvement , 
varie  proportionnellement  au  carré  de  la  vitesse  du  mobile. 
C'est  le  cas  d'un  corps  pesant  qui  se  meut  dans  l'air,  en  sup- 
posant que  le  poids  du  corps  soit  constant,  et  que  la  résis- 
tance qu'il  éprouve  de  la  part  de  l'air  varie  proportionnelle- 
ment au  carré  de  sa  vitesse.  Nous  supposerons  donc  que  la 
force  constante  qui  agit  sur  le  point  matériel  soit  son  poids 
mg,  et  nous  représenterons  l'autre  force ,  qui  sera  la  résis- 
tance de  l'air,  par  mg  jr^  v  étant  la  vitesse  du  mobile  à  un 

instant  quelconque,  et  k  étant  la  valeur  particulière  de  cette 
vitesse  pour  laquelle  la  seconde  force  devient  égale  à  la  pre- 
mière. 

Examinons  d'abord  le  cas  où  le  corps  dont  nous  nous 
occupons  commence  à  se  mouvoir  sans  vitesse  initiale.  Son 
mouvement  s'effectue  suivant  la  verticale  menée  par  son 
point  de  départ,  et  de  haut  en  bas  ;  la  résistance  qu'il  éprouve 
de  la  part  de  l'air  est  donc  dirigée  verticalement  et  de  bas 
en  haut,  c'est-à-dire  en  sens  contraire  de  l'action  de  la  pe- 
santeur. Ce  corps  se  meut  comme  s'il  était  soumis  à  l'action 
de  la  résultante  de  son  poids  mg  et  de  la  résistance  de  l'air 

mg  T5 ,  résultante  qui  est  évidemment  égale  à 

D'après  cela,  on  voit  que,  si  Ton  désigne  par  x  la  distance 
du  mobile  à  son  point  de  départ ,  on  aura  pour  l'équation 
différentielle  du  mouvement 

équation  qui  rentre  dans  le  troisième  cas  du  §  106.  Si  nous 
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JP'X  dv 

y  remplaçons  -jTi  par  son  égal  ^ ,  et  que  nous  résolvions 

ensuilc  par  rapport  à  di,  nous  trouverons 

A*       dv     _  k  /    dv  dv    \ 

y  k^'-v^'^2g\k  +  v'^T^)'' 

d*où,  en  intégrant  et  observant  que  la  vitesse  initiale  est 
nulle, 

2g  '  k  —  v' 
Cette  équation,  résolue  par  rapport  à  v,  donne 

.e      —1 
*>  =  *—=-: ; 

e~+i 
e  désigne  la  base  du  système  de  logarithmes  népérien.  Si 

djp 
Ton  remplace  v  par  t-  ,  et  qu  on  multiplie  les  deux  mem- 
bres de  réquation  par  dt,  on  trouvera 

k   -  k  k 

dxzzzk  ^— dt  ^  k  — ; dt; 

2gt  gt  gt      ' 

e  *  +1  e*  +e     * 

d*oii,  en  intégrant  de  nouveau,  et  déteiminant  la  constante 
de  manière  que  x  soit  nul  pour  /  z=  o, 


La  valeur  de  v  pouvant  se  mettre  sous  la  forme 


M  * 

«^  =  A T^' 


1£&  LIVRE    11.  —  DYNÂMlljUE.    PREMIÈRE    PARTIE. 

on  voil  que  la  vitesse  du  mobile  augmente  constamment, 
sans  cependant  jamais  dépasser  la  vitesse  k;  elle  s*approchc 
indéfiniment  de  cette  limite  k,  et  ne  lui  devient  égale  que 
lorsque  /est infini. 

Voyons  maintenant  comment  s'effectue  le  mouvement  du 
corps  sous  Faction  des  mêmes  forces,  lorsqu'il  a  été  primiti- 
vement lancé  verticalement,  et  de  bas  en  haut,  avec  une  vi- 
tesse Vo.  Ce  corps  commence  par  s'élever  verticalement  ;  sa 
vitesse  diminue  peu  à  peu;  bientôt  il  cesse  de  monter,  pour 
se  mettre  en  mouvement  en  sens  contraire  suivant  la  même 
droite,  en  prenant  une  vitesse  de  plus  en  plus  grande.  Pen- 
dant que  le  corps  monte^.la  rasistiince  qu'il  éprouve  de  la 
part  de  l'air  est  dirigée  de  haut  en  bas ,  de  même  que  l'ac- 
tion de  la  pesanteur;  la  résultante  des  deux  forces  auxquelles 
il  est  soumis  est  donc  égale  a 

mg  +  mg  j^. 

Si  nous  désignons  encore  par  or  la  distance  du  mobile  à  son 
point  de  départ ,  et  si  nous  remarquons  que  la  force  résul- 
tante dont  nous  venons  de  donner  la  valeur  est  dirigée  en 
sens  contraire  du  sens  dans  lequel  se  compte  cette  distance 
X,  nous  verrons  que  l'équation  différentielle  du  mouvement 
ascendant  du  mobile  est  la  suivante 


nous  sommes  donc  encore  dans  le  troisième  cas  du  paragra- 

cPx        dv 
phe  106.  Si  nous  remplaçons  -^  P^'*  "^'  ^^  ^^^  "^^^  résol- 
vions par  rapport  à  dt,  nous  trouverons 
_      k^      dv 

d'où,  en  intégrant  et  observant  que,  pour/  =  o,  on  doit 
avoir  v  =  Voj 
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k  Vo      k  V      k  kvo'^kv 

t  =  -  arctang  -. arclang  r  =  -  arctang  -77 . 

g  ^  k      g  1^      g  A  +Wo 

Cette  équation  étant  résolue  par  rapport  à  v,  nous  donnera 

Qt      ,   .  gt 
Po  cos  ^  —  A  sin  ^ 

/       g^        .  gt 
k  cos^-f-t>o8in  j 

Mettant  -ji'àlà  place  de  v,  multipliant  de  part  et  d^autre 

par  di,  intégrant  et  déterminant  la  constante  par  la  condi- 
tion que  pour  ^  =  0  on  ait  or  =0  »  nous  trouverons 


A* ,  /       gt      Vo   .    gt\ 


g 

Telle  est  Téquation  finie  du  mouvement  ascendant  que  nous 
nous  étions  proposé  de  déterminer.  Le  mobile  se  mouvra 
conformément  à  cette  équation,  tant  que  sa  vitesse  sera  diri- 
gée de  bas  en  haut ,  c'est-à-dire  tant  que  /  sera  inférieur  à 
la  valeur  pour  laquelle  l'expression  précédente  de  la  vitesse 
r  s'annulle.  Mais  quand  /  aura  atteint  cette  valeur  particu- 
lière qui  est 

k  Vo 

i  =  -arciang^, 

le  mobile  cessera  de  s'élever,  et  alors  il  redescendra,  en  se 
mouvant  suivant  la  loi  que  nous  avons  trouvée  précédem- 
ment ,  pour  le  cas  d'un  corps  qui  tombe  dans  l'air  sans  vi- 
tesse initiale. 

La  question  qui  vient  d'être  traitée  dans  tout  ce  paragra- 
phe nous  fournit  un  exemple  d'un  mouvement  dans  lequel  la 
force  n'est  pas  toujoui^s  représentée  par  la  même  expression 
analytique. 

§  109.  Houvemenl  curviligne  d'un  point  matériel. 
—  Si  la  direction  de  la  force  qui  agit  sur  un  point  matériel 
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ne  reste  pas  constamment  la  même,  ou  bien  si,  cette  direc- 
tion étant  constante,  le  mobile  a  reçu  une  vitesse  initiale 
dirigée  autrement  que  la  force  qui  agit  sur  lui,  le  mouve* 
ment  est  curviligne. 

Il  est  aisé  de  reconnaître  que  le  mouvement  s'effectue  dans 
un  plan  :  1°  lorsque  la  force  qui  agit  sur  le  point  matériel 
reste  constamment  parallèle  à  un  plan  fixe,  et  que  sa  vitesse 
initiale  est  également  parallèle  à  ce  plan  ;  T  lorsque  la  force 
est  toujours  dirigée  vers  un  point  fixe,  quelle  que  soit  d'ail- 
leurs la  direction  de  la  vitesse  initiale  du  mobile.  Pour  s'en 
rendre  compte,  il  suffit  de  substituer  à  l'action  continue  de 
la  force  une  action  intermittente,  comme  nous  l'avons  déjà 
fait  (§  90),  et  d'examiner  successivement  les  divers  chan- 
gements de  direction  que  la  vitesse  du  mobile  éprouve 
chaque  fois  que  la  force  exerce  son  action  sur  lui.  En  appli- 
quant le  principe  du  §  89,  on  reconnaît  que  les  vitesses  dont 
le  mobile  est  animé ,  avant  et  après  chacune  de  ces  actions 
de  la  force,  sont  dirigées  dans  un  plan  passant  par  la  direc- 
tion de  la  force  même.  Il  s'ensuit  que,  dans  chacun  des  deux 
cas  indiques  ci-dessus,  et  dans  Thypothèse  d'une  force  agis- 
sant par  intermittence,  le  mobile  parcourt  un  polygone  qui 
se  trouve  situé  tout  entier  dans  un  plan.  Si  Ton  se  rapproche 
ensuite  peu  à  peu  de  la  réalité,  en  admettant  que  les  actions 
successives  de  la  force  soient  de  plus  en  plus  rapprochées 
les  unes  des  autres,  on  voit  quelles  côtés  de  la  trajectoire 
polygonale  du  mobile  deviennent  de  plus  en  plus  petits,  sans 
que  le  polygone  cesse  d'être  contenu  tout  entier  dans  un 
même  plan,  et  à  la  limite,  lorsque  l'action  intermittente  de 
la  force  se  confond  avec  une  action  continue,  la  trajectoire 
polygonale  devient  une  trajectoire  courbe  dont  tous  les  points 
se  trouvent  encore  dans  un  même  plan. 

D'après  ce  qui  a  été  dit  précédemment  (§§  95  et  98),  de 
quelque  manière  que  la  force  F  qui  agit  sur  le  point  matériel 
change  de  grandeur  et  de  direction  avec  le  temps,  l'accélé- 
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ration  totale  du  mouvement  du  point  est  à  chaque  instant 
dirigée  suivant  la  direction  de  la  force  ;  et  la  grandeur  de 
cette  accélération  totale  est  liée  à  la  valeur  de  la  force  F  par 
la  relation 

F  =  mj, 

m  étant  la  masse  du  point  matériel  dont  il  s'agit. 
§  110.  Forée  tangeiiUelle ,   forée  eeiilripile.  —  Si 

Ton  décompose  Taccélération  totale  J,  dans  le  mouvement 
du  point  matériel  soumis  à  Faction  de  la  force  F,  en  deux 
composantes  dirigées,  Tune  suivant  la  tangente  à  la  trajectoire 
du  mobile,  l'autre  suivant  son  rayon  de  courbure,  on  trouve 
deux  accélérations  dont  les  valeurs  sont 

dv  5^ 

di'  p  ' 

et  que  nous  avons  désignées  précédemment  sous  les  noms 
d'accélération  tangentielle  et  d'accélération  centripète  (§73). 
Décomposons  de  même  la  force  F  en  deux  composantes  Fi  jFq, 
dirigées  suivant  les  mêmes  droites.  Le  parallélogramme  qui 
servira  à  faire  cette  décomposition  sera  évidemment  sembla- 
ble à  celui  qui  sert  à  faire  la  décomposition  de  Taccélération 
totale  ;  puisque  les  directions  des  côtés  et  des  diagonales  de 
ces  deux  parallclograrames  sont  les  mêmes  :  donc  il  existera, 
enti'e  les  deux  composantes  FijFa  delà  force  F,  et  les  com- 
posantes correspondantes  de  Taccélération  totale  j,  le  même 
rapport  qu'entre  la  force  F  elle-même  et  cette  accélération 
totale.  A\insi  on  aura 

ri=m-7-,  r2  =  w— . 

at  p 

La  force  Fi ,  qui  est  la  projection  de  la  force  F  sur  la  tangente 
à  la  trajectoire  du  mobile,  se  nomme  la  force  tangentielle, 
La  force  F2,  projection  de  la  force  F  sur  la  direction  du  rayon 
de  courbure  de  cette  trajectoire,  se  nomme  la  force  centri- 
pète. 
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D'après  les  valeurs  que  nous  venons  de  trouver  pour  ces 
deux  composantes  de  la  force  F,  on  voit  que  le  changement 
de  grandeur  que  la  vitesse  du  mobile  éprouve  avec  le  temps 
est  uniquement  du  à  la  force  tangentielle  ;  en  sorte  que ,  si 
cette  force  tangentielle  était  constamment  nulle,  c'est-à-dire 
si  la  force  F  était  toiyours  normale  à  la  trajectoire,  la  vitesse 
du  mobile  ne  varierait  pas ,  et  le  mouvement  serait  uni- 
forme. De  môme  le  changement  de  direction  de  la  vitesse  du 
mobile  est  uniquement  du  à  la  force  centripète  ;  c'est-à-dire 
que,  si  la  force  F  était  à  chaque  instant  dirigée  suivant  la  di- 
rection de  la  vitesse  du  mobile,  ou,  en  d'autres  termes,  sui- 
vant la  tangente  à  la  trajectoire  qu'il  décrit,  cette  trsgectoire 
serait  nécessairement  une  ligne  droite. 

§  111.  Projection  d a  mouvement  sur  un  plan  Ixe.  — 
Lorsqu'un  point  matériel  se  meut  dans  l'espace ,  en  vertu 
d'une  vitesse  initiale,  et  sous  l'action  d'une  force  qui  lui  est 
appliquée,  il  est  souvent  utile  d'étudier  la  projection  de  son 
mouvement  sur  un  plan  fixe.  Nous  avons  déjà  vu  que  la  vi- 
tesse et  l'accélération  totale,  dans  le  mouvement  projeté,  sont 
les  projections  de  la  vitesse  et  de  l'accélération  totale  du  mo- 
bile dans  l'espace  (  §§  1 2  et  7ii  ).  Si  nous  tenons  compte  main- 
tenant de  la  liaison  qui  existe  entre  la  force  qui  agit  sur  un 
point  matériel  et  l'accélération  totale  du  mouvement  de  ce 
point,  nous  arriverons  à  une  conséquence  importante. 

Soient  F  la  force  qui  agit  sur  le  point  matériel,  m  la  masse 
de  ce  point,  et  y  l'accélération  de  son  mouvement  ;  nous  sa- 
vons que  F  et  j  ont  la  même  direction,  et  qu'en  outre  on  a 

F  =  mj. 

Si  F'  et  j'  sont  les  projections  de  F  et  J  sur  un  plan  fixe , 
ces  deux  projections  seront  dirigées  suivant  une  même  droite, 
et  de  plus  le  rapport  de  F'  à  F  sera  le  même  que  celui  de  /  à 
y  .-  donc  on  aura  aussi 

F  =  mj'. 
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On  en  conclut  nécessairement  que  le  mouvement  du  mobile  , 
projeté  sur  le  plan  fixe,  n'est  autre  chose  que  le  mouvement 
qoe  prendrait  dans  ce  plan  un  point  matériel  de  masse  m, 
sous  l'action  de  la  force  projetée  F%  ce  point  ayant  reçu  une 
vitesse  initiale  égale  à  la  projection  de  la  vitesse  initiale  du 
mobile  de  l'espace. 

Cette  proposition,  est  vraie  de  quelque  manière  que  les 
lignes  projetantes  soient  dirigées  par  rapport  au  plan  de  pro- 
jection. 

§,112.  Projection  dn  moavemeiil  sur  âne  droite  ixe. 
—  Ce  que  nous  venons  de  dire  pour  la  projection  d'un  mou- 
vement sur  un  plan  fixe  ,  nous  pouvons  le  répéter  pour  la 
projection  de  ce  mouvement  sur  une  droite  fixe. 

Nous  savons  déjà  que  la  vitesse  et  l'accélération  dans  le 
mouvement  projeté  sont  les  projections  de  la  vitesse  et  de 
l'accélération  totale  dans  le  mouvement  que  l'on  projette 
(SS  i^  et  75  ).  En  raisonnant  comme  nous  l'avons  fait  il  n'y 
a  qu'un  instant  (  §  111  ) ,  nous  ti*ouverons  en  outre  que  le 
mouvement  projeté  est  précisément  celui  que  prendrait  sur 
la  droite  fixe  un  point  matériel  de  même  masse  que  celui  qui 
se  meut  dans  l'espace,  s'il  était  constamment  soumis  à  Tac* 
tion  de  la  force  projetée,  et  qu'il  eût  reçu  primitivement  une 
vitesse  égale  à  la  projection  de  la  vitesse  initiale  du  mobile 
de  l'espace. 

Ce  résultat  est  vrai,  de  quelque  manière  que  s'effectue  la 
projection  du  mouvement  sur  la  droite  fixe ,  et  convient  en 
particulier  au  cas  où  la  projection  est  orthogonale. 

§  113.  ThéorèmM  relallfa  mux  qaaiilUés  de  monve- 
■leat,  —  Dans  le  mouvement  rectiligne  d'un  point  matériel 
de  masse  m  soumis  à  l'action  d'une  force  F,  on  a 

m^-F, 

dv 
puisque  l'accélération/  a  pour  valeur  ^.  Si  l'on  multiplie 
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les  deux  membres  de  cette  relation  par  dt,  on  trouve 

m  (/«  =  F  df , 

d*oii  en  intégrant  entre  les  limites  o  et  /  du  temps ,  et  dési- 
gnant par  Vo  la  valeur  de  v  correspondant  à  /=  o. 


►  — nWo=/  1 


Le  produit  mv  se  nomme  la  quantité  de  mouvement  du 

mobile.   L'intégrale  /  Ydt  se  nomme  Vimpuhion  de  la 

force  F,  pendant  le  temps  auquel  cette  intégrale  se  rapporte  ; 
Hdt  est  Vimpulêion  élémentaire  de  la  force.  Les  deux 
dernières  équations  qui  viennent  d'être  écrites  peuvent  donc 
s'énoncer  de  la  manière  suivante  :  l""  l'accroissement (nii/v) 
qu'éprouve  la  quantité  de  mouvement  du  mobile,  pen- 
dant l'élément  ef/ du  temps,  est  égal  à  l'impulsion  élémen- 
taire de  la  force  F  pendant  ce  temps;  2®  l'accroissement  total 
{mv  —  mvo)  de  la  quantité  de  mouvement  du  mobile  pen- 
dant un  temps  fini  quelconque  t^  est  égal  à  l'impulsion  de 
la  force  F,  pendant  ce  temps  t. 

Si  Ton  considère  un  point  matériel  se  mouvant  d'une  ma- 
nière quelconque  dans  l'espace,  et  qu'on  projette  son  mou- 
vement sur  une  droite  fixe,  on  peut  appliquer  au  mouvement 
projeté  ce  qui  vient  d'être  dit  d'un  mouvement  rectiligne. 
Ainsi  l'accroissement  qu'éprouve  la  quantité  de  mouvement 
projetée,  pendant  un  intervalle  de  temps  quelconque,  infini- 
ment petit  ou  fini,  est  toujours  égal  à  l'impulsion  de  la  force 
projetée  pendant  le  même  intervalle  de  temps.  Nous  enten- 
dons ici  par  quantité  de  mouvement  projetée ,  à  un  instant 
quelconque,  le  produit  de  la  masse  du  mobile  par  la  projec- 
tion de  la  vitesse  dont  il  est  animé  h  cet  instant. 

Dans  le  cas  d'un  mouvement  curviligne,  la  force  tangen- 
tielle  étant  désignée  par  Fi,  on  a  (§  110) 
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dv       ^ 

Cette  relation  nous  conduit  aux  deux  suivantes  : 

mcfe  =:Fi(/r,  mo  —  mvo  =  f  FiA. 

On  peut  donc  dire  encore,  dans  ce  cas,  que  raccroissement 
de  la  quantité  de  mouvement  du  point  matériel ,  pendant  un 
temps  quelconque  infiniment  petit  ou  fini,  est  égal  à  l'impul- 
sion de  la  force  tangentieile  pendant  ce  temps. 

L'intégrale  /  ¥dtj  à  laquelle  nous  donnons  le  nom  dlm- 

pnlsion  de  la  force  F,  peut  se  calculer  rigoureusement,  ou 
bien  se  déterminer  approximativement  à  l'aide  des  méthodes 
de  quadrature ,  lorsque  la  force  F  est  connue  en  fonction  du 
temps  i.  Lorsqu'il  n'en  est  pas  ainsi ,  c'est-à-dire  lorsque  F 
est  donné  en  fonction  de  certaines  quantités  qui  sont  des 
fonctions  inconnues  du  temps  /  ,  telles  que  la  vitesse  du  mo- 
bile, sa  distance  à  un  point  fixe,  etc.,  on  ne  peut  plus  trouver 

à  priori  la  valeur  de  l'intégrale  /  ¥dt  j  ce  n'est  qu'après 

qu*on  aura  trouvé  les  lois  du  mouvement,  que  la  force  F  pour- 
ra être  exprimée  explicitement  en  fonction  de  t,  et  qu'on  sera 

en  mesure  de  calculer  l'intégrale  /  ¥dt  :  mais  cette  inté- 

tégrale  n'en  doit  pas  moins  être  considérée  tout  d'abord 
comme  ayant  une  valeur  entièrement  déterminée,  et  cela  lors 
même  que  des  difllcultés  d'analyse  s'opposeraient  à  ce  qu'on 
pût  arriver  à  en  effectuer  ultérieurement  le  calcul  complet. 

g  114.  Pour  arriver  à  un  autre  théorème  relatif  aux  quan- 
tités de  mouvement,  considérons  d'abord  un  mouvement  s*ef- 
fectuant  tout  entier  dans  un  plan.  L'accélération  totale  j, 

F 
dans  ce  mouvement,  est  constamment  égale  à  —  ,  et  la  di- 

tn 

44 
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rection  de  celle  aecéléralion  lolale  esl  la  même  que  celle  de 
la  force  F  qui  la  produil.  La  vitesse  acquise  par  le  poinl  ma- 
tériel, pendant  le  temps  dt,  étant  égale  à  jdt  (§  70),  aura 

F 
donc  pour  valeur  —  dt.  Cela  posé,  soit  MN,  fig.  57 y  la  ligne 

qui  représente  la  vitesse  v  du  point 

matériel  à  la  fin  du  temps  i,  et  MP 

une  ligne  égale  et  parallèle  à  celle 

qui  représente  sa  vitesse  v'  à  la  fin 

du  temps  t  +  dt  :  MQ,  égale  et 

Fig.  57.       parallèle  à  NP,  est  la  vitesse  ac- 

•0  quise  par  ce  point  pendant  le  temps 

dt.  La  vitesse  MP  ou  v'  est  la  résultante  des  vitesses  MN  ou  v 

F 

et  MQ  ou  —  dt.  Or,  si  Ton  se  reporte  à  la  proposition  fon- 
damentale de  la  théorie  des  moments  des  forces  agissant 
•ur  un  même  point  (§  101),  et  si  Ton  observe  que,  la  com- 
position des  vitesses  s*effectuant  absolument  de  la  même 
manière  que  la  composition  des  forces,  la  même  proposition 
fondamentale  peut  s'appliquer  aux  vitesses  simultanées  d'un 
point  et  à  leur  résultante,  on  pourra  énoncer  le  théorème 
suivant  :  le  moment  de  la  vitesse  résultante  v\  par  rapport 
à  un  point  quelconque  0  du  plan  dans  lequel  s'effectue  le 
mouvement ,  est  égal  à  la  somme  des  moments  des  vitesses 

F 

V  et  —  dty  par  rapport  à  ce  point.  Nous  nommonS|  bien  en- 

tendu,  moment  d'une  vitesse  par  rapport  au  point  0,  le  pro- 
duit de  cette  vitesse  par  la  distance  du  point  0  à  sa  direc- 
tion. Ainsi,  en  désignant  par />^  p',  p",  les  distances  du  point 
0  aux  directions  des  lignes  MN,  MP,  MQ,  nous  aurons 

F 

v'p'  =  rp  H dt.  p". 

On  en  déduit 
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mr'.p'  —  mv.p=  ¥dt,  p'\ 

équation  qui  exprime  que  raccroisscment  du  moment  de  la 
quantité  de  mouvement  du  point  matériel  par  rapport  au 
point  Oy  pendant  le  temps  dt,  est  égal  au  moment  de  Tim- 
pulsion  élémentaire  de  la  force  F,  pendant  ce  temps  dt,  pris 
par  rapport  au  même  point  0.  Nous  désignons  encore  ici 
sous  les  noms  de  moment  de  la  quantité  de  mouvement  mv, 
moment  de  Fimpulsion  élémentaire  Ydt,  par  rapport  au 
point  Oy  les  produits  de  mv  et  de  fdt  par  les  distances  du 
point  0  aux  directions  de  la  vitesse  v  et  de  la  force  F.  Enfin, 
si  nous  ajoutons  membre  à  membre  les  équations  auxquelles 
cet  énoncé  correspond,  et  qui  se  rapportent  à  une  série  d'é- 
léments successifs  du  temps ,  nous  arriverons  au  théorème 
suivant  : 

L'accroissement  total  qu'éprouve  le  moment  de  la  quan- 
tité de  mouvement  du  point  matériel  par  rapport  à  un  point 
du  plan  de  sa  trajectoire,  pendant  un  intervalle  de  temps 
quelconque,  est  égal  à  la  somme  des  moments,  par  rapport 
à  ce  point,  des  impulsions  élémentaires  de  la  force  corres- 
pondant aux  divers  cléments  de  ce  temps. 

Ce  théorème,  qui  vient  d'ôtrc  établi  pour  le  cas  où  un 
point  matériel  se  meut  dans  un  plan,  convient  évidemment 
à  la  projection  d'un  mouvement  quelconque  sur  un  plan  fixe. 
On  peut  donc  dire  que,  de  quelque  manière  qu'un  point  ma- 
tériel se  meuve  dans  l'espace  sous  raction  d'une  force ,  si 
l'on  projette  son  mouvement  sur  un  plan  Çwe,  l'accroisse- 
ment total  qu'éprouve  le  moment  de  la  quantité  de  mouve- 
ment projetée  par  rapport  à  un  point  du  plan  de  projection, 
pendant  un  temps  quelconque,  est  égal  à  la  somme  des  mo- 
ments, par  rapport  à  ce  point,  des  impulsions  élémentaires 
de  la  force  projetée  correspondant  aux  divers  éléments  de 
ce  temps. 

§115.  Théorème  des  aires. — Dans  le  cas  d'un  mouvemeu  t 
44. 
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qui  s'offeclue  tout  entier  dans  lin  plan,8ila  direction  delà  force 
F  passe  constamment  par  un  point  0  de  ce  plan,  le  moment 
de  rimpulsion  élémentaire  F  dt  de  la  force  F  par  rapport  à 
ce  point  0  sera  toujours  nul  :  donc,  d'après  le  théorème  du 
g  114,  le  moment  mv,p  de  la  quantité  de  mouvement  du 
mobile  par  rapport  à  ce  point  0  ne  changera  pas  de  valeur 
avec  le  temps.  La  quantité-;  rdt,p,  que  Ton  obtient  en  mul- 
tipliant mv.  »  par  — ,  ne  variera  donc  pas  non  plus,  si  Ton 

regarde  dt  comme  constant.  Mais  cette  quantité  :;  vdt.  p 
est  précisément  la  mesure  de  la  surface  du  triangle  formé 
par  les  rayons  vecteurs  menés  du  point  0  aux  deux  positions 
que  le  mobile  occupe  à  la  fin  du  temps  ^  et  à  la  fin  du  temps 
/  4-  dt,  et  par  IVlément  rrf^  de  trajectoire  compris  entre  ces 
deux  positions;  donc  les  aires  décrites,  pendant  dos  élé- 
ments de  temps  successifs  et  égaux,  par  le  rayon  vecteur 
qui  joint  le  mobile  au  point  0,  sont  égales  entre  elles.  On 
en  conclut  que  Taire  totale  décrite  par  ce  rayon  vecteur  pen- 
dant un  temps  quelconque  est  proportionnelle  à  ce  temps. 
CVst  dans  cette  proposition  que  consiste  le  théorème  des 
air  ex. 

C.e  théorème  ne  suppose  rien  sur  la  manière  dont  la  gran- 
deur de  la  force  appliquée  au  mobile  varie  avec  le  temps  : 
la  condition  que  la  direction  de  celte  force  passe  toujours 
par  un  même  point  du  plan  dans  lequel  le  mobile  se  déplace 
est  seule  nécessaire  pour  que  le  théorème  ait  lieu.  Si  cette 
condition  est  remplie,  peu  importe  que  la  force  varie  d'une 
manière  continue  ou  discontinue ,  qu'elle  agisse  toujours 
dans  le  même  sens,  ou  qu'elle  change  brusquement  de  sens, 
les  aires  décrites  par  le  rayon  vecteur  qui  joint  le  point  mo- 
bile au  point  par  lequel  passe  constamment  la  direction  de 
la  force,  sont  toujours  proportionnelles  aux  temps  employés 
à  les  décrire. 

Il  est  aisé  de  voir  que ,  réciproquement,  si  le  mouvement 
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d'un  poiut  matériel  sVfîectue  dans  un  plan,  de  telle  manière 
que  le  rayon  vecteur,  qui  joint  ce  point  mobile  à  un  point 
fixe  0  du  plan,  décrive  des  aires  proportionnelles  aux  temps 
employés  à  les  décrire,  la  force  qui  agit  sur  le  point  maté- 
riel reste  toujours  dirigée  vers  ce  point  0.  En  effet,  s'il  en 
était  autrement,  le  moment  de  Timpulsion  élémentaire  de 
cette  force,  par  i*apport  au  point  0,  ne  serait  pas  constam- 
ment nul  ;  le  moment  de  la  quantité  de  mouvement  du  mo- 
bile par  rapport  au  même  point  0,  changerait  donc  de  va- 
leur avec  le  temps  (§  114);  et  par  suite  Taire  élémentaire 
[rdt.  p,  qu'on  obtient  en  multipliant  le  moment  mv.  p  de 

.  .  ,  rf/  .      .    ,,      . 

la  quantité  de  mouvement  par  - — ,  varierait  d  un  instant  a 

un  autre,  pour  une  même  valeur  de  dt,  ce  qui  est  contraire 
à  l'hypothèse. 

Si  Ton  considère  le  mouvement  d'un  point  dans  l'espace, 
et  qu'on  projette  ce  mouvement  sur  un  plan  fixe,  tout  ce  qui 
vient  d'être  dit  peut  s'appliquer  au  mouvement  projeté.  Le 
théorème  des  aires  a  lieu  pour  ce  mouvement  projeté,  si  la 
projection  de  la  force  est  constamment  dirigée  vers  un 
même  point  0  du  plan  de  projection,  c'est-à-dire  si  la  force 
appliquée  au  point  mobile  dans  l'espace  se  trouve  à  cliaciue 
instant  dans  un  plan  passant  par  une  parallèle  aux  lignes 
projetantes  menée  par  le  point  0. 

§  116.  Théorème  den  force»  vIvcm.  —  Reprenons  la 

relation 

dv       _, 
m  -7-  =  r  I 
dt 

dans  laquelle  Fi  désigne  la  composante  tangentielle  d(;  la 
force  F  appliquée  au  point  matériel  de  masse  m.  Si  nous  mul- 
tiplions le  second  membre  par  le  chemin  ds  que  le  mo- 
bile parcourt  sur  sa  trajectoire  pendant  le  temps  df,  et  \v, 
premier  membre  par  la  (|nantité  égale  rdf,  nous  trouverons 
mrrfr  =  Fi  (h; 
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d*où,  en  intégrant  entre  des  limites  correspondant  à  deux 
positions  particulières  du  mobile , 


7nv' 


—  mVo'zzi^jTtds. 


Vo  est  la  vitesse  dont  le  mobile  est  animé  lorsqu'il  occupe 
la  position  pour  laquelle  Tare  «  de  sa  trsgectoirc  qui  le  sé- 
pare d*un  point  fixe  a  pour  valeur  «». 

Le  produit  mv^  de  la  masse  d'un  point  matériel  par  le 
carré  de  sa  vitesse,  se  nomme  la  force  vive  de  ce  point. 

L'intégrale  /  Fi  ds,  dans  laquelle  entre  la  force  Fi  projec- 

tion  de  la  force  F  sur  la  tangente  à  la  trajectoire,  se  nomme 
le  travail  de  la  force  F  pendant  le  temps  que  le  mobile  em- 
ploie à  passer  de  l'une  à  l'autre  des  deux  positions  corres- 
pondant aux  deux  limites  de  cette  intégrale.  L'élément 
Fi  cU  de  cette  intégrale  est  le  travail  élémentaire  de  la 
force  F  pendant  l'élément  de  temps  dt. 

A  l'aide  de  ces  définitions ,  nous  pouvons  énoncer  de  la 
manière  suivante  le  théorème  auquel  correspond  l'équation 
ci-dessus  :  raccroissemcnt  de  la  force  vive  d'un  point  maté- 
rid,  en  mouvement  sous  Taelion  d'une  force  F,  pendant  un 
inteiTalle  de  temps  quelconque ,  est  égal  au  double  du  tra- 
vail de  la  force  F  pendant  ce  temps.  C'est  en  cela  que  con- 
siste le  théorème  des  forces  vives,  dans  le  cas  du  mouve- 
ment d'un  point  inalériel. 

Ce  que  nous  avons  dit  à  la  fin  du  §  113,  relativement  à 
l'intégrale  qui  représente  l'impulsion  de  la  force  appliquée 
à  un  point  matériel,  peut  s'appliquer  a  la  nouvelle  intégrale 
que  nous  venons  de  considérer  et  qui  représente  le  travail 
de  la  force.  Dans  le  mouvement  d'un  point  matériel  soumis 
à  l'action  d'une  force  quelconque,  cette  intégrale,  prise 
entre  deux  positions  quelconques  du  mobile  sur  sa  trsyec- 
toire,  a  une  valeur  entièrement  déterminée,  quelles  que 
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soient  d^ailleurs  les  difficultés  qui  puissent  se  présenter  lors- 
qu'on cherche  à  en  effectuer  le  calcul. 

§  117.  Travail  dei»  ÎQr^en.  —  Au  point  de  vue  de  la  dé- 
termination des  lois  du  mouvement  d'un  point  matériel  sous 
Taction  d'une  force  donnée  F,  dont  la  composante  langen- 
tielle  est  Fi,  la  relation 

tnv  —  mt?o=/   ¥idt 

trouvée  dans  le  §  113,  et  la  relation 

mv^  —  mvo*  =  2/   Firfs 

à  laquelle  nous  venons  de  parvenir  (§  116),  ont  le  même 
degré  d'importance.  L'une  et  l'autre  peuvent  également 
servir  à  faire  connaître  la  loi  suivant  laquelle  varie  la  vitesse 
du  mobile  sur  sa  trajectoire;  ou  sera  guidé  dans  chaque  cas 
particulier,  pour  prendre  une  de  ces  deux  relations  de  pré- 
férence à  l'autre,  par  la  facilité  plus  ou  moins  grande  que 
l'on  trouvera  à  calculer  l'une  ou  l'autre  des  intégrales  qui  y 
entrent 

Maïs,  dans  les  applications  de  la  Mécanique  aux  machi- 
nes, il  n'en  est  plus  de  même.  La  seconde  des  deux  relations 
dont  il  s'agit  acquiert  une  importance  beaucoup  plus  grande 
que  la  première.  Cela  tient  à  ce  que  le  travail  de  la  force  F, 
repréî^enté  par  l'intégrale  qui  entre  dans  cette  seconde  rela- 
tion, joue  un  très-grand  rôle  dans  ce  genre  d'applications, 
auisi  que  nous  l'expliquerons  plus  tard.  Nous  allons  établir 
dès  maintenant,  sur  le  travail  des  forces,  certaines  proposi- 
tions qui  nous  seront  utiles  dans  la  suite. 

Nous  avons  donné  le  nom  de  travail  élémentaire  de  la 
force  F  au  produit  fids  de  la  force  tangentielle  Fi  par  l'élé- 
ment de  trajectoire  cU.  Si  a  est  l'angle  compris  entre  la  direc- 
tion de  la  force  F  et  celle  de  la  tangente  à  la  trajectoire,  au 
point  M  où  se  trouve  le  mobile,  fig,  58,  on  a 
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Fi  =  Fcosa; 

et  si  Ton  a  soin  de  prendre  toujours  pour  a  l'angle  formé  par 
la  partie  MT  de  la  tangente  qui  est 
dirigée  dans  le  sens  du  mouvement, 
avec  la  droite  MA  menée  dans  la 
direction  de  la  force  F,  à  partir  du 
point  M,  et  dans  le  sens  dans  lequel 
la  force  agit ,  le  signe  de  la  valeur 
"■^K  M.  F  cQs^  qu(j  nous  venons  d'assigner 

à  la  force  tungentieile  Fi  sera  toujoui*s  le  même  que  celui 

dv 
qui  résulte  de  l'autre  expression  m  --t-  de  cette  force  tan- 

gentielle  :  la  force  Fi  sera  positive  ou  négative ,  suivant 
que  Fangle  a  sera  aigu  ou  obtus ,  c'est-à-dire  suivant  que 
cette  composante  F  i  de  la  force  F  sera  dirigée  dans  le  sens 
du  mouvement  ou  en  sens  contraire.  Cela  posé,  on  aura, 
pour  le  travail  élémentaire  de  la  force  F,  la  valeur  suivante  : 
Fi  «&=  Fcosa. (fa. 

Ce  travail  élémentaire  est  donc  le  produit  de  l'élément  dt  de 
la  trajectoire  par  la  projection  Fcosa  de  la  force  F  sur  la 
direction  de  cet  élément;  ou  bien  encore,  c'est  le  produit  de 
la  force  F  par  la  projection  cosa.rf*  de  l'élément  de  trajec- 
toire sur  la  direction  de  la  force.  Cette  seconde  manière 
d'envisager  le  travail  élémentaire  de  la  force  F  est  celle  dont 
nous  ferons  le  plus  d'usage.  La  projection  cosa.c/^  de  l'élé- 
ment ds  sur  la  direction  de  la  force  est  ce  qu'on  nomme  le 
chemin  parcouru  par  le  point  d'application  de  la  force , 
estimé  suivant  sa  direction.  Le  travail  élémentaire  de  la 
force  est  positif  ou  négatif,  suivant  que  cette  projection  de 
de  est  dirigée  dans  le  sens  de  la  force  F  ou  en  sens  contraire; 
parce  que,  dans  le  premier  cas,  l'angle  a  est  aigu,  et,  dans 
le  second  cas,  il  est  obtus.  Lorsque  l'angle  a  est  droit,  le  tra- 
vail élémenUiire  de  la  force  F  est  nul. 
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Dans  les  applicatious  de  la  Mécanique  aux  machines,  on 
donne  habituellement  le  nom  de  travail  moteur  à  un  tra- 
vail positif,  et  de  travail  résistant  à  un  travail  négatif. 

Considérons  plusieurs  forces  appliquées  à  un  même  point 
matériel,  ainsi  que  la  résultante  de  ces  forces.  Si  le  point 
sur  lequel  elles  agissent  se  déplace  d*une  quantité  infini- 
ment petite  e ,  suivant  une  direction  quelconque ,  cha- 
cune d'elles  donnera  lieu  à  un  travail  élémentaire  qu'on 
obtiendra  en  multipliant  e  par  la  projection  de  la  force  sur 
la  direction  de  ce  déplacement.  Mais  nous  savons  que  la 
projection  de  la  résultante  sur  cette  direction  est  égale  à  la 
somme  des  projections  des  composantes  sur  la  même  direc* 
lion  (§  100)  :  donc,  si  l'on  multiplie  ces  diverses  projections 
de  la  résultante  et  des  composantes  par  le  déplacement  e , 
on  trouvera  que  le  travail  élémentaire  de  la  résultante  est 
égal  à  la  somme  des  travaux  élémentaires  des  composantes. 

§  118.  Le  travail  total  d'une  force ,  pendant  que  le  point 
sur  lequel  elle  agit  parcourt  un  arc  quelconque  de  sa  tra- 
jectoire, est  égal  à  la  somme  des  travaux  élémentaires  de 
celte  force  correspondant  aux  divers  éléments  dont  se  com- 
pose le  chemin  parcouru  par  le  point  mobile. 

Si  une  force  constante  F  agit  sur  un  point  matériel  en 
mouvement,  et  est  toujours  dirigée  suivant  la  tangente  à  la 
trajectoire  de  ce  point,  son  travail  élémentaire,  correspon- 
dant à  un  élément  de  temps  quelconque ,  aura  pour  valeur 
Yds\  et,  par  suite,  le  travail  total  de  cette  force,  pendant  un 
temps  quelconque,  sera  égal  au  produit  de  la  force  F  par  la 
longueur  de  l'arc  décrit  par  le  mobile  pendant  ce  temps.  Le 
travail  sera  positif  ou  négatif,  suivant  que  la  force  agira  dans 
le  sens  du  mouvement  ou  en  sens  contraire. 

Si  une  force  constante  F,  appliquée  à  un  point  matériel 
en  mouvement,  agit  toujours  parallèlement  à  une  même 
droite  fixe,  son  travail  élémentaire  pendant  que  le  mobile 
parcourt  un  élément  ds  de  sa  trajectoire,  sera  égal  au  pro- 
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duit  de  la  force  F  par  la  projecUon  de  de  sur  la  droite  fixe  : 
le  travail  total  de  cette  force ,  pendant  que  le  mobile  par- 
court un  arc  quelconque  de  sa  trajectoire,  sera  donc  égal  au 
produit  de  la  force  F  par  la  projection  de  cet  arc  total  sur 
la  droite  fixe.  On  voit  que,  dans  ce  cas,  le  travail  total  de  la 
force  F  restera  le  même,  de  quelque  manière  que  le  point 
mobile  aille  d'un  point  détermine  de  Tespace  ù  un  antre  point 
aussi  déterminé,  c'est-à-dire  quelle  que  soit  la  forme  de  la 
trajectoire  qu'il  décrira  entre  ces  deux  points.  Lorsqu'un 
point  matériel  pesant  se  déplace  d'mie  manière  quelconque, 
le  travail  développé  pendant  un  certain  temps ,  par  la  force 
de  la  pesanteur  qui  agit  sur  ce  point,  s'obtient  en  multipliant 
cette  force,  c'est-à-dire  le  poids  du  point  matériel,  par  la  dis- 
tance des  plans  horizontaux  menés  par  les  positions  qu'il 
occupe  au  commencement  et  à  la  fin  de  l'intei^valle  de  temps 
que  l'on  considère. 

£n  général ,  la  détermination  du  travail  d'une  force  cor- 
respondant à  un  déplacement  fini  de  sou  point  d'application, 
ne  s'elTectuera  pas  aussi  simplement  que  dans  les  deux  cas 
particulici*s  dont  nous  venons  de  nous  occuper.  On  trouvera 
la  valeur  de  l'intégrale  définie  qui  représente  ce  travail,  soit 
en  cherchant  l'intégrale  indéfinie  de  l'expression  F  cos  a .  rf*, 
pour  y  substituer  ensuite  les  limites  entre  lesquelles  on  veut 
en  trouver  la  valeur,  soit  en  se  ser>'ant  des  méthodes  de  qua- 
drature approximatives. 

Si  plusieurs  forces  agissent  simultanément  sur  un  même 
point  matériel  en  mouvement,  le  travail  de  la  résultante  de 
ces  forces ,  pendant  un  temps  quelconque ,  est  égal  à  la 
somme  des  travaux  des  composantes  ;  puisque  cette  égalité 
a  lieu  pour  chacun  des  éléments  dont  se  compose  le  dépla- 
cement total  du  point  soumis  à  l'action  des  forces  (§  117). 

Un  travail,  défini  comme  nous  l'avons  fait,  est  le  produit 
d'une  force  par  une  longueur.  Si  nous  prenons  le  kilogramme 
pour  unité  de  force,  et  le  mètre  pour  unité  de  longueur, 


ÉQ.    ET  MOUV.   d'un   POINT  MATÉRIEL   LIBRE.  171 

Tiuiité  de  travail  sera  entièrement  déterminée;  ce  sera  le 
travail  développé  par  une  force  constante  de  1  kilogramme, 
lorsque  son  point  d'application  se  déplace  de  1  mètre  sui- 
vant sa  direction  :  cette  unité  de  travail  se  nomme  kilo- 
grammèlre. 

§  119.  Cas  iMirtIealler  du  théorème  des  forées  vives. 
—  Soient  x,  y,  z,  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  point 
mobile  à  un  instant  quelconque;  et  X,  Y,  Z,  les  forcés  pa- 
rallèles aux  axes  coordonnés,  dans  lesquelles  se  décompose 
la  force  F  appliquée  à  ce  point.  Le  travail  élémentaire  de  la 
force  F,  correspondant  au  déplacement  infiniment  petit  de 
du  point  sur  lequel  elle  agit,  est  égal  à  la  somme  des  tra- 
vaux élémentaires  de  ses  composantes  X,  Y,  Z  (§  117). 
Mais  le  travail  élémentaire  de  la  force  X  s'obtient  en  multi- 
pliant cette  force  par  la  projection  de  ds  sur  sa  direction, 
projection  qui  n*est  autre  chose  que  da?;eiï\  en  est  de  même 
des  travaux  élémentaires  des  forces  Y,  Z,  qu'on  trouve  en 
multipliant  respectivement  ces  forces  par  dy  et  dz  i  donc  Id 
travail  élémentaire  de  la  force  F  a  pour  valeur 

Xrfar  +  Yrfy  +  Zrfz. 

Ainsi  réquation  des  forces  vives,  trouvée  dans  le  §  116, 
peut  toujours  s'écrire  de  la  manière  suivante  : 

tnt?*— m i7o'  =  2/  (Xdx  +  Ydy  +  Zdz)^ 

l'intégrale  du  second  membre  étant  supposée  prise  entre  les 
limites  correspondant  aux  positions  du  mobile  pour  les- 
quelles sa  vitesse  a  les  valeurs  Vo  et  v. 

Cela  posé,  admettons  que  les  composantes  X,  Y,  Z,  de  la 
force  F  soient  des  fonctions  connues  des  coordonnées  x,  y, 
z  du  mobile,  et  que  la  quantité 

Xctr  +  Yrfy  +  Zcfa 

soit  la  différentielle  exacte  d'une  certaine  fonction  de  ces 
coordonnées,  que  nous  désignerons  par 
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Soîeot  Xoj  ifof  Zç,  les  valeurs  de  jr,  y,  z,  correspondamt  à 
la  posîUoD  qu'occupe  le  point  mobile  lorsque  sa  vitesse  c  st 
To.  Dans  lliypothèse  où  nous  nous  pla(;ons,  rêt|uatiou  des 
des  forces  vives  devient 

Si  nous  considérons  Téquation 

/(x,y,r)  =  C, 

C  étant  une  constante  quelconque ,  nous  Toyons  que,  pour 
chaque  valeur  attribuée  à  C,  cette  équation  représente  une 
surfece.  Les  diverses  surfaces  que  Ton  obtient  ainsi,  en  don- 
nant à  C  autant  de  valeurs  différentes  qu'on  voudra,  se  nom- 
ment surfaeeê  de  niveau  (nous  verrons  plus  tard  d*oii  vient 
cette  dénomination).  LVM]nalion  des  forces  vives  montre 
que,  si  le  point  mobile  travers4*  plusieurs  fois  une  même  sur- 
face de  niveau,  il  se  trouvera  chaque  fois  animé  de  la  même 
vitesse,  puisque,  pour  tous  les  points  d'une  pareille  surface, 
/C-r*  y,  z)  a  la  même  valeur.  11  faut  dire  cependant  que  ce 
résultat  est  sujet  à  quelques  exceptions,  qui  se  présentent 
lorsque  les  diverses  surfaces  de  niveau  se  coupent  mutuel- 
lement, et  auxquelles  nous  ne  nous  arrêterons  pas  (*). 

L'équation  différentielle  d'une  quelconque  des  surfaces  de 
niveau  est 

Xdx-h'idy-^Zdz=o. 

Cette  équation  montre  que,  dans  chacune  des  positions 
qu'occupe  successivement  le  point  mobile ,  la  force  F  à  la- 
quelle il  est  soumis,  est  dirigée  normalement  à  la  surface 
de  niveau  qui  passe  par  ce  point  :  car  dx,  dy,  dz  sont  pm- 
portionnels  aux  cosinus  des  angles  qu'un  élément  rcirliligne 

(*)  Voir  sur  ce  sujet  un  mémoire  de  M.  J.  Bertrand ,  inséré  dan*  le 
Vingt-huitième  cahier  du  Journal  de  l'École  Polytechnique. 
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quelconque  tracé  sur  la  surface,  à  partir  de  ce  point ,  fait 
avec  les  trois  axes  coordonnés,  et  X,  Y,  Z  sont  également 
proportionnels  aux  cosinus  des  angles  que  la  force  F  fait 
avec  ces  axes. 

Considérons    maintenant    deux 

Fig.  50.  ^y^    •«♦ 

surfaces  de  niveau  infiniment  voi- 
sines MN,  M'N',  fig.  59,  et  sup- 
posons que  le  point  mobile  vienne 
successivement  les  traverser  plu- 
sieurs fois  chacune  pendant  la  du- 
rée de  son  mouvement.  Toutes  les 
fois  que  ce  point  se  retrouvera  sur  la  surface  MN,  il  y  aura 
une  même  vitesse,  et  il  en  sera  de  même  toutes  les  fois  qu*il 
viendra  se  placer  sur  la  surface  M'N'  :  sa  force  vive  variera 
donc  toujours  de  la  même  quantité,  chaque  fois  qu'il  passera 
de  la  première  surface  à  la  seconde,  et  par  conséquent  le 
travail  de  la  force  F  pendant  ce  déplacement  infiniment 
petit  aura  toujours  la  même  valeur.  Mais  lorsque  le  point 
mobile  va  de  a  en  b,  le  travail  élémentaire  de  F  est  égal  à 
f  X  acj  ae  étant  la  projection  de  ab  sur  la  direction  de  la 
force  F  qui  est  normale  à  la  surface  MN,  et  par  conséquent 
mesurant  la  distance  des  deux  surfaces  MN,  M'N',  au  point 
a.  On  voit  par  là  que  les  divei'ses  valeurs  delà  force  F,  lorsque 
le  point  mobile  passe  de  la  surface  MN  à  la  surface  M'N', 
sont  inversement  proportionnelles  aux  distances  normales 
ae  des  deux  surfaces,  aux  points  où  s'effectuent  ces  passages. 
§  120.  La  condition  que  Xdx-{-Ydy-hZdz  soit  une  dif- 
férentielle exacte,  se  trouve  remplie  dans  le  cas  oit  la  force 
F  qui  agit  sur  le  mobile  est  constante  en  grandeur  et  en  di- 
rection. Si  Ton  choisit  les  axes  coordonnés  de  manière  que 
Taxe  des  z  soit  parallèle  à  la  direction  de  la  force  F,  X  et  Y 
seront  nuls,  et  Z  sera  égal  à  F;  X rf^rH- Y rfy -h  Zrfr  se  ré- 
duira donc  à  F  dz,  et  Téquation  des  surfaces  de  niveau  sera 

Fz  =  C: 
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ces  surfaces  seront  donc  des  plans  parallèles  entre  eux  et 
perpendiculaires  à  la  direction  constante  de  la  force  F.  On 
en  trouve  une  application  dans  le  mouvement  d*un  corps 
soumis  à  la  seule  action  de  la  pesanteur,  lorsque  ce  mouve- 
ment s'effectue  dans  un  espace  assez  restreint  pour  que  cette 
action  de  la  pesanteur  puisse  être  regardée  comme  ayant 
partout  la  même  grandeur  et  la  même  direction  :  dans  ce 
cas  les  surfaces  de  niveau  sont  des  plans  horizontaux. 

Considérons  encore  le  cas  où  la  force  F, 
appliquée  à  un  point  matériel  en  mouve- 
ment, est  constamment  dirigée  vers  un  point 
fixe  0,  fig.  60,  et  où  la  grandeur  de  cette 
force  dépend  uniquement  de  la  disunce  OM 
ou  r  du  mobile  M  à  ce  point  fixe,  en  sorte 
Fis.  M.     qu'on  a 

F=/(0. 

Le  travail  élémentaire  \dx+\dy  +  ldz  et  la  force  F, 
pendant  que  le  mobile  va  de  M  eu  M',  est  égal  à  F  X  MN, 
ou,  ce  qui  est  la  môme  chose, 

/(r)rfr. 

Cette  quantité  étant  toujours  la  difTérentielle  d'une  certaine 
fonction  de  r,  et  r  dépendant  de  x,  y,  z,  en  vertu  de  la  re- 
lation 

il  s'ensuit  que,  dans  le  cas  dont  il  s'agit,  Xrfjr-f- Y  rfy-f-Zrfr 
est  la  différentielle  exacte  d'une  certaine  fonction  de  x,  y,  z. 
Dans  ce  cas,  les  surfaces  de  niveau  sont  évidemment  des 
surfaces  sphériques  ayant  toutes  le  point  0  pour  centre. 

§  121.  EqaatlonH  dlirérentlelles  da  mouvemeat  d*aa 
point  matériel.  —  Si  l'on  rapporte  le  mouvement  d'un 
point  matériel  à  un  système  d'axes  coordonnés  rectilignes, 
rectangulaires  ou  obliques,  ce  mouvement  est  complètement 
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connu  lorsque  Ton  connait  ses  projections  sur  chacun  des 
axes  coordonnés.  Or,  nous  savons  que  chacun  de  ces  mou- 
Tements  projetés  est  précisément  le  mouvement  rectiligne 
que  prendrait  un  point  matériel  de  même  masse  que  celui 
dont  il  s'agity  s'il  était  soumis  à  Faction  de  la  force  projetée, 
et  s'il  avait  reçu  une  vitesse  initiale  égale  à  la  projection  de 
la  vitesse  initiale  du  mobile  de  Tespace  (§  112).  Soient  donc 
m  la  masse  du  point  matériel  dont  on  veut  étudier  le  mou- 
vement, X,  y,  z,  les  Irois  coordonnées  de  ce  point  à  un  ins- 
tant quelconque,  et  X,  Y,  Z,  les  forces  parallèles  aux  axes 
suivant  lesquelles  se  décompose  la  force  F  appliquée  au 
mobile.  Les  équations  différentielles  des  mouvements  proje- 
tés sur  les  trois  axes  seront  (§  105). 

m  -r-T  =  L. 

Ces  trois  équations  sont  désignées  collectivement  sous  le 
nom  d'équations  différentielles  du  mouvement  du  point  ma- 
tériel. Si  Ton  parvient  à  les  Intégrer  de  manière  à  en  déduire 
les  valeurs  de  x,  y,  z,  en  fonction  du  temps  t,  le  mouve- 
ment du  mobile  se  trouve  complètement  connu.  L'intégra- 
lion  de  ces  trois  équations  différentielles,  dont  chacune  est 
du  second  ordre,  introduit  six  constantes  arbitraires;  on 
détermine  ces  constantes  d'après  les  circonstances  initiales 
du  mouvement,  en  exprimant,  par  exemple,  que  les  cooi^ 

données  jr^  y,  z  du  mobile,  et  les  projections  -r-,  -r,  -j-  de 

dt    dt    dt 

sa  vitesse,  sont  égales  à  des  quantités  données,  lorsque  /=o. 

Dans  le  cas  où  l'on  sait  à  priori  que  le  mouvement  du 

point  matériel  s'effectue  tout  entier  dans  un  plan ,  on  peut 
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rapporter  ce  mouvement  à  deux  axes  coorSonnés  tracés  dans, 
le  plan  dont  il  s*agit.  Alors  il  n'y  a  plus  que  deux  cquations 
difTérentlelles,  au  lieu  de  trois.  Si  Ton  désigne  par  »^  y,  les 
coordonnées  du  point  mobile,  et  par  X,  Y,  les  forces  paral- 
lèles aux  axes  coordonnés  dans  lesquelles  se  décompose  la 
force  appliquée  à  ce  mobile,  les  équations  difiérentielles  du 
mouvement  seront 

^y     V 

m-r4  =  Y. 

L'intégration  de  ces  deux  équations  introduira  quatre  cons- 
tantes, que  Ton  déterminera  également  d'après  les  circons- 
tances initiales  du  mouvement.  Nous  allons  en  voir  quelques 
exemples. 

§  122.  ExeHiples  de  moavenieatfi  cBrvlllsae«.  — 
Mouvement  parabolique  des  corps  pesants.  Prenons  pour 
premier  exemple  le  mouvement  d'un  corps  pesant  qu'on  a 
lancé  suivant  une  direction  quelconque,  et  qui  se  meut  en- 
suite sous  la  seule  action  de  la  pesanteur  supposée  constante 
en  grandeur  et  en  direction.  Nous  avons  déjà  vu  que,  dans 
de  pareilles  circonstances,  le  mobile  décrit  une  parabole 
(§92);  mais  nous  allons  étudier  ce  mouvement  plus  en 
détail. 
Le  mouvement  s'effectue  évidemment  tout  entier  dans  un 

plan  vertical 
passant  par  la 
direction  de 
la  vitesse  ini- 
tiale du  mo- 
bile (§  109); 
nous  pouvons 
donc  le  rap- 
portera deux  axes  tracés  dans  ce  plan.  Nous  prendrons  le 
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point  de  départ  0  du  mobile  pour  origine,  fig.  ûi;  la  ver- 
ticale OY  menée  par  ce  point,  pour  axe  des  y  ;  et  Thorizon- 
tale  OX  pour  axe  des  x.  Nous  supposerons ,  en  outre ,  que 
les  y  positifs  se  comptent  en  sens  contraire  du  sens  dans 
lequel  agît  la  pesanteur. 

La  force  qui  agit  sur  le  mobile  est  constamment  égale  à 
mg  (§  98),  m  étant  sa  masse  ;  cette  force  est  toujours  diri- 
gée parallèlement  à  Taxe  OY,  et  en  sens  contraire  du  sens 
dans  lequel  se  comptent  les  y  positifs.  D'après  cela,  les  équa- 
tions difféi*entielles  du  mouvement  seront 

Désignons  par  f  o  la  vitesse  initiale  du  mobile,  et  par  a  Tangle 
que  la  direction  OA  de  cette  vitesse  fait  avec  Taxe  des  x. 
Nous  devons  donner  aux  constantes  qui  seront  introduites 
par  llntégration  des  équations  précédentes,  des  valeurs 
telles  que  l'on  ait 

dx  dy 

x  =  o    ,    v  =  o     »      -7-  =  *'o  cosa     ,     --f.  =  Up  sin«, 
at  at 

pour  /=:o.  Les  intégrales  de  ces  deux  équations  différent 
tielles  sont  donc 

jj  =  ro  cosa.  t        ,        y  =  Vo  sina.  t  —  î  gt\ 

dx 
La  valeur  de  x  nous  montre  que  ^  est  constamment  égal 

à  f.  cosa:  donc  la  projection  horizontale  de  la  vitesse  du 
mobile,  prise  à  un  instant  quelconque,  a  toujours  la  même 
valeur. 

Si  Ton  élimine  t  entre  les  deux  équations  qu'on  vient  de 
trouver,  on  obtient  l'équation  de  la  trajectoire,  qui  est 

gx* 


y=:tanga.a;  —  „   ,      , 
^  2»o'coB'a 


42 


178  LITES  II.-^DYNAMIQUS.   PREMIERS  PARTIE. 

k\n%ij  le  mobile  décrit  une  parabole  du  second  degré,  dont 
Taxe  est  vertical,  et  qui  est  tangente  en  0  à  la  direction  0  A 
de  )a  vitesse  initiale. 

La  portée  OB  du  jet  s'obtient  en  faisant  y=o  dans  l'é- 
quation de  la  trajectoire  ;  on  trouve  ainsi 

OB  =  2  — sinacosa  =  — sin  2a, 
9  9 

Cette  portée  est  un  maximum,  pour  une  même  vitesse  ini- 
tiale î?o,  lorsque  Tangle  a  est  de  US  degrés.  On  trouverait  de 
même  que  la  portée  OC  du  jet,  dans  une  direction  quel- 
conque 0  M ,  est  un  maximum  pour  une  même  vitesse  ini- 
tiale Vo ,  lorsque  Tangie  A  0  M  est  la  moitié  de  Tauglç  Y  0  M  ; 
pour  y  arriver,  il  suffit  de  prendre  les  lignes  OY,  OM  pour 
axes  coordonnés,  au  lieu  des  lignes  OY,  OX. 

L'ordonnée  D£  du  sommet  de  la  parabole  s'obtient  en 
remplaçant  a:  par  î  0  B  dans  l'équation  de  la  courbe  ;  cette 
ordonnée  a  pour  valeur 

DE  =  ^'8in'«. 

La  hauteur  du  jet,  qui  n'est  autre  chose  que  cette  ordon- 
née, est  un  maximum,  pour  une  même  valeur  de  t?o,  lorsque 
a  est  de  90  degrés,  c'est-à-dire  lorsque  la  vitesse  initiale 
est  dirigée  suivant  0  Y.  Cette  hauteur  maximum  du  jet  est 

égale  à  -^  ;  elle  est  la  moitié  de  la  portée  maximum  -^ 

suivant  la  direction  horizontale  OX. 

Dans  un  jet  d'eau  en  forme  de  gerbe,  on  peut  regarder 
les  diverses  molécules  d'eau  comme  lancées  toutes  avec  une 
même  vitesse,  et  dans  des  directions  différentes  à  partir  d'un 
même  point.  Si  l'on  fait  abstraction  de  la  résistance  de  l'air, 
chaque  molécule  décrit  une  parabole,  conformément  à  ce 
que  nous  venons  de  dire.  Considérons  celles  de  ces  paraboles 
qui  sont  dans  un  même  plan  vertical  ;  elles  seront  toutes 
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représentées  par  Téquation  ci-dessus  ^  en  y  faisant  simple* 
ment  varier  l'angle  a ,  pour  passer  de  Tune  à  l'autre.  Si  l'on 
cherche  Tenveloppe  de  toutes  ces  paraboles,  on  trouve  qu'elle 
a  pour  équation 

c'est-à-dire  que  cette  enveloppe  est  une  parabole  dont  l'axe 
est  dirigé  suivant  0  Y,  dont  la  concavité  est  tournée  du  côté 
des  y  négatifs,  et  dont  le  foyer  est  en  0  :  la  surface  à  laquelle 
se  termine  l'ensemble  de  la  gerbe  formée  des  divers  jets 
paraboliques,  est  donc  un  paraboloïde  de  révolution  ayant 
cette  parabole  pour  méridienne,  et  la  verticale  menée  par 
le  point  de  sortie  des  jets  pour  axe  de  figure.  Si  Ton  consi- 
dère toutes  les  molécules  liquides  qui  sont  lancées  a  un  même 
instant  dans  des  directions  difTéi^entcs,  leui^s  positions,  au 
bout  d'un  temps  quelconque  t  compté  à  partir  du  commen- 
cement de  leur  mouvement  parabolique,  seront  fournies  par 
les  équations 

X  =  t'o  cosa .  f      ,       y  =  Vo  sina .  t  —  ~  gt^, 

dans  lesquelles  on  donnera  à  Tangle  a  les  diverses  valeurs 
correspondant  à  chacune  d'elles;  si  l'on  élimine  a  entre  ces 
équations,  on  trouve 

équation  d'un  cercle  dont  le  rayon  est  Vot,  et  dont  le  cenlre, 
situé  sur  Taxe  des  y,  a  pour  ordonnée  — -,  gf^  -  donc  ces 
molécules,  lancées  à  un  menie  instant,  restent  conslanunenl 
sur  la  surface  d'une  sphère,  dont  le  rayon  croît  propoi  lion- 
nellement  au  temps,  et  dont  le  cenln;  s'abaisse  au-dessous 
de  l'origine  communia  des  divers  jets  paraboliques,  connue 
le  ferait  un  corps  pesant  qui  tomberait  de  ce  point  sans  vitesse 
initiale. 

§  123.  Mouvement  d'un  point  matériel  attiré  vers 
1Î. 


180  U?RB  II.  —  DYNAMIQUE.   PREMIÈRE   PARTIE. 

un  cefUre  fixe,  proportiofinellement  à  sa  distance  à  ce 
centre.  — Ce  mouvement  s'effectue  tout  entier  dans  un  plan 
qui  passe  par  le  centre  d'attraction  et  par  la  direction  de 
la  vitesse  initiale  du  mobile  (§  109).  Nous  le  rapporterons 
donc  à  deux  axes  rectangulaires  dirigés  dans  ce  plan  ;  et 
nous  ferons  passer  ces  axes  par  le  centre  d'attraction  lui- 
même. 

Soient  m  la  masse  du  mobile,  x,  y  ses  coordonnées  à  un 
instant  quelconque,  et  r  sa  distance  à  l'origine  des  coordon- 
nées. La  force  qui  lui  est  appliquée,  et  qui  est  dirigée  vers 
cette  origine,  est  par  hypothèse  proportionnelle  à  r  :  nous 
la  représenterons  par 

k  étant  une  constante  que  l'on  déterminei*a  facilement,  d'a- 
près la  grandeur  de  la  force  correspondant  à  une  valeur 
particulière  de  la  distance  r.  Les  cosinus  des  angles  que  la 
direction  de  cette  force  fait  avec  les  axes  coordonnés  sont 
respectivement 

X  y 

r  '  r  ' 

ses  composantes  parallèles  à  ces  axes  sont  donc 

—  mk^x,  — nik^y, 

en  tenant  compte  du  sens  dans  lequel  chacune  d'elles  agit. 
D'après  cela,  les  équations  différentielles  du  mouvement 
sont 

Chacune  de  ces  équations  différentielles  peut  s'intégrer 
indépendamment  de  l'autre.  Leurs  intégrales  sont 

a?  =  A  cos  Af  -h  B  sin  kt , 
y  =  C  cos  Ar(  -f-  D  sin  kt, 

A,  B,  C,  D  étant  des  constantes  arbitraires,  que  l'on  déter- 
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mîu«ra  d'après  les  ciiTX)nsUiiices  initiales  du  nioiivemciit. 
Soient  a,  h,  les  valeiii*s  initiales  de  x  et  y,  et  a',  h',  les  com- 
posantes de  la  vitesse  initiale  du  mobile  suivant  les  axes  coor- 
donnés. On  doit  avoir 

,  dx        ,  dy      ,, 

x  =  a,  y  =  b,  -=:a.  ^  =  *, 

pour  1=0  :  on  en  déduit 

et  par  suite  les  é(iuations  finies  du  mouvement  dont  on  s'oc- 
cupe sont 

X-  =  a  cos  ^t  -h  7"  sin  A:r , 

y  =  ft  cos  A-f  -f-  -r  sin  kt. 

Si  Ton  résout  ces  deux  équations  par  rapport  à  sin  Al  et 
cosA/^  et  qu'ensuite  on  égale  à  1  la  somme  des  carrés  des 
valeurs  ainsi  obtenues,  on  trouve 

(b'x  ^a'yy  -f-  k^  [bx-^ayY  =  {ab'-^ba'y , 

équation  qui  représente  ime  ellipse  ayant  son  centre  à  luri- 
gine  des  coordonnées,  c'est-à-dire  au  centre  d'attraction. 

Le  mouvement  que  nous  obtenons  ainsi  n'est  autre  chose 
que  le  mouvement  elliptique,  auquel  nous  avons  déjà  été 
conduits  en  projetant  un  mouvement  circulaire  et  uniforme 
sur  un  plan  quelconque  (§  77)  ;  ou  se  rappelle  qu'eu  effet, 
dans  ce  mouvement  elliptique,  raccélération  totale  est  cons- 
tamment dirigée  vers  le  centre  de  Tollipse,  et  proportionnelle 
à  la  distance  du  point  mobile  à  ce  centime. 

§  12/i.  Mouvement  d'un  point  matériel,  sou»  l'action 
d'une  force  dirigée  vers  un  centre  fixe  et  variant  en 
raison  inverse  du  carré  de  la  distance  du  point  à  ce 
centre.  —  Ce  mouvement  s'effectue  encore  tout  entier  dans 
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un  plan  :  nous  le  rapporterons  donc  à  deux  axes  coordonnés 
rectangulaires  tracés  dans  ce  plan.  Nous  prendrons  égale- 
ment le  centre  d'attraction  pour  origine  des  coordonnées. 

Si  nous  désignons  la  force  qui  agit  sur  le  mobile  à  un  ins- 
tant quelconque  par 

m  étant  la  masse  de  ce  mobile,  r  sa  distance  à  l'origine,  et 
p  une  constante  qui  dépend  de  l'intensité  de  la  force,  nous 
aurons 


m  ulx  tn 


M 


pour  les  composantes  de  cette  force  suivant  les  axes  :  donc 
les  équations  difTérentielles  du  mouvement  seront 

Multiplions  la  première  de  ces  équations  par  y,  et  la  se- 
conde par  X  ;  puis  retranchons  la  première  de  la  seconde  : 
nous  trouverons 

d}y         (Px 

équation  que  l'on  peut  intégrer  immédiatement,  une  pre- 
mière fois,  et  qui  donne 

dy  dx      ^ 

dt        ^  dt         ' 

C  étant  uue  constante  arbitraire.  Si  nous  passons  des  coor- 
données rectilignes  à  des  coordonnées  polaires,  en  prenant 
l'origine  pour  pôle,  et  l'axe  des  x  pour  axe  polaire,  et  que 
nous  représentions  par  6  l'angle  que  le  rayon  vecteur  r  fait 
avec  l'axe  des  x,  la  isolation  que  nous  venons  d'obtenir  de- 
viendra 
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r^ddz=:Cdt.  (*) 

Noos  aorions  pu  récrire  immédiatement,  d'après  le  thëo* 
rème  des  aires  (§115)  qui  est  applicable  ici,  car  elle  ex- 
prime que  T^dB  ou  le  double  de  Taire  décrite  par  le  rayon 
vecteur  r  pendant  le  temps  dt,  est  proportionnel  à  ce 
temps. 

Multiplions  encore  la  première  des  ileux  équations  (a) 
par  djp  et  la  seconde  par  dy,  puis  ajoutons-les  Tune  à  l'au- 
tre :  en  observant  que  Ton  a 

ar»  +  y«  =  r*, 
et  par  conséquent 

X  dx  -\-  y  dy^=^rdr, 
nous  trouverons  ainsi 

dx  d}x  -\-  dy  d}y  __        ^ 

Mais,  en  désignant  la  vitesse  du  mobile  par  v,  on  a 
dx^  -h  dy^  _ds^  ^    , 


cl  par  suite 

dx  d^x  +  dy  d}y 


=  vdv. 


dt^ 
L*cquation  que  nous  venons  d'obtenir  se  réduit  donc  à 

t?  rft)  =  —  lL  rfr  ; 
d*où  en  intégrant 

r 

h  étaut  uue  constante  arbitraire.  Nous  aurions  encore  pu 
écrire  immédiatement  cette  équation,  d'après  le  théorème 
des  forces  vives  (§§  116  et  120)  ;  en  effet,  si  nous  désignons 
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par  n  et  ro  les  valeurs  initiales  de  r  et  t?^  ce  théorème  nous 
donne 

équation  qui  revient  à  la  précédente,  en  posant 

»o'  —  -i-  =  A. 
ro 

Si  nous  observons  que  Ton  a 


»'  = 


ir^ — ' 

nous  pourrons  écrire  Téquation  (e)  sous  la  forme 

Ti =-5-  + A. 

rfr'  r 

En  éliminan.t  dt  entre  cette  équation  et  Téquation  (A),  puis 
résolvant  par  rapport  à  dBj  nous  trouverons 

Cdr 
rf6  =  — ,  =,  (rf) 

rVr'A-|-2pr  — C»'  ^    ' 

relation  qui,  étant  intégrée,  nous  fournira  l'équation  de  la 
trajectoire  du  mobile. 

Pour  effectuer  Fintégration ,  remplaçons  les  constantes 
C,  h  par  d'autres  plus  commodes.  Si  nous  égalons  à  zéro  la 
quantité 

r*A-|-2pr  — C%. 

nous  aurons  une  équation  du  second  degré  dont  les  deux 
racines  sont  réelles,  puisque  son  premier  membre  est  négatif 
pour  r  =  o,  et  qu'il  est  nécessairement  positif  pour  d'autres 
valeurs  de  r,  sans  quoi  le  rapport  de  dB  ix  dr  ne  serait  jamais 
réel.  Désignons  donc  les  deux,  racines  de  cette  équation  du 
second  degré  par 
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et  nous  aurons 

L*équalioii  (d)  devient  ainsi 

r 


v/^ 


'i- 


r»       ar(l  — e^)         a'(l— e^) 

d*oii  l'on  tire  en  intégrant 

i/a(l— c')  \ 

9  =  a  +  arccos-(— ^^ ■' —  1  j, 

et  par  suite 

1  -|-^cos(9 — a)  '   ' 

Xous  voyons  d'après  cela  que  le  mobile  décrit  une  section 
conique  ayant  le  centre  d'attraction  pour  un  de  ses  foyers. 
La  constante  e  n'est  autre  chose  que  l'excentricité  de  cette 
courbe,  qui  sera  par  conséquent  une  ellipse,  une  hyperbole, 
ou  une  parabole,  suivant  qu'on  aura  e<l,^>l,ou^=l. 
Dans  ce  dernier  cas,  la  constante  a  doit  recevoir  une  valeur 
infinie,  de  manière  que  a(l  —  é^)  ait  une  valeur  finie  qui 
sera  le  paramètre  de  la  parabole.  Lorsque  e  n'est  pas  égal 
à  1,  a  est  le  demi-grand  axe  de  l'ellipse,  ou  le  demi-axe 
transverse  de  l'hyperbole. 

Pour  obtenir  la  loi  du  mouvement  du  mobile  le  long  de 
l'orbite  dont  nous  venons  de  Irouver  la  forme,  reprenons 
Icquation  (&)  qui  coiTespond  au  théorème  des  aires.  Si  nous 
y  remplaçons  dQ  par  sa  valeur  en  fonction  de  r,  fournie  par 
l'équation  (i/),  et  que  nous  introduisions  encore  les  cons- 
tantes a,  e,  à  la  place  des  constantes  C,  h,  nous  aurons 
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rdr 


dt  = 


S/^Jtr^ 


+  2|xr  — ap(l— c*) 


a 
Posons 

r  =  a  (1  — tfcogti),  {/) 

u  étant  une  variable  auxiliaire,  et  la  valeur  de  dt  deviendra 

dt  =     .—   (1  —  ecmu)du', 

don,  en  intégrant,  mettant  n  a  la  place  de— ^,  etdesi- 

a\/a 

gnant  par  e  une  constante  arbitraire, 

nt  -\-  e  =  u  —  e  sin  w.  (g) 

Cette  équation  (^)  permettra  de  trouver  u  en  fonction  de 
i,  et  par  suite  on  aura  la  valeur  de  r  au  moyen  de  l'équa- 
tion (/). 

Cherchons  à  reconnaître  comment  les  circonstances  ini- 
tiales du  mouvement  influent  sur  la  nature  de  la  courbe  dé- 
crite par  le  mobile.  D'après  les  relations  qui  existent  entre 
les  constantes  h,  C,  et  les  constantes  a,  e,  par  lesquelles  nous 
les  avons  remplacées,  on  a 


=v/ 


C'A 


D'ailleurs,  nous  avons  trouvé  pour  h  la  valeur 


Il  s'ensuit  que  la  trajectoire  sera  une  branche  d'hyperbole 
si  l'on  a 
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une  parabole,  si  ToA  a 


et  une  ellipse,  si  Ton  a 


Il  est  extrêmement  remarquable  que  la  nature  de  la  tra- 
jectoire décrite  se  trouve  entièrement  déterminée  par  la  con- 
naissance des  quantités  Vo  et  n,  et  ne  dépende  en  aucune 
manière  de  l'angle  que  la  vitesse  initiale  Vo  fait  avec  le  rayon 
vecteur  n. 

Nooft  avons  à  peine  besoin  d'ajouter  que,  si  un  point  ma- 
tériel, soumis  à  l'action  d'une  force  dirigée  vers  un  point 
fixe,  décrit  une  section  conique  ayant  ce  point  fixe  pour 
foyer,  la  force  dont  il  s'agit  varie  en  raison  inverse  du  carré 
de  la  distance  du  point  matériel  au  point  fixe. 


-9^P- 


CHAPITRE  III. 

ÉQUILIBRE     ET    MOUVEMENT    D*UN    POINT    MATÉRIEL 
QUI   N*EST   PAS   LIBRE. 


§  125.  Ce  qn'on  entend  par  nn  point  matériel 
i|nl  n^eiit  pm»  libre.  —  Il  arrive  souvent  que  les  circons- 
tances dans  lesquelles  se  trouve  un  corps  mobile  sont  telles 
que,  quelles  que  soient  les  forces  qui  agissent  sur  lui*  son 
mouvement  satisfait  toujours  à  certaines  conditions.  Ainsi, 
un  wagon,  posé  sur  une  voie  de  fer,  se  mouvra  toujours  le 
long  de  cette  voie,  dans  un  sens  ou  dansTautre,  quelles  que 
soient  les  grandeurs  et  h»s  direclions  des  forces  qu'on  lui 
appliquera,  pourvu  bien  entendu  qu'on  ne  dt^passe  pas  cer* 
taines  limites  ;  ainsi  une  balle  de  plomb,  suspendue  à  l'ex- 
trémité d*un  fil  inextensible  dont  Tautre  extrémité  est  fixe, 
se  mouvra  toujours  de  telle  manière  que  son  centi*e  de  figure 
reste  sur  la  surface  d'une  sphère  ayant  le  point  d'attache  du 
fil  pour  centre,  quelles  qw  soient  les  forces  qui  agiront  sur 
elle,  pourvu  que  ces  forces  ne  tendent  pas  à  la  rapprocher 
de  ce  point  d'attache  du  fil.  Dans  le  premier  de  ces  deux 
exemples,  le  mouvement  du  wagon  est  produit  à  la  fois  par 
les  forces  qui  lui  sont  directement  appliquées  dans  les  difTé- 
rentes  directions,  et  par  les  ni^actions  qu'il  éprouve  de  la 
part  des  rails  dans  les  divers  points  où  il  les  touche  ;  si  Ton 
réduit  le  wagon,  par  la  pensée,  à  un  simple  point  maténel 
sur  lequel  agiraient  ces  divei-ses  forces ,  on  trouvera  son 
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mouvement  en  appliquant  ]es  théories  exposées  dans  le  cha- 
pitre précédent  :  seulement,  il  arrivera  que,  quelles  que 
soient  les  forces  directement  appliquées  à  ce  point  matériel, 
c'est-à-dire  autres  que  les  réactions  des  rails,  la  trajectoire 
qu'il  décrira  sera  toujours  la  même,  parce  que  ces  réactions 
prendront  à  chaque  instant  des  grandeur  et  des  directions 
telles  qu'il  en  soit  ainsi.  Dans  le  second  exemple,  la  balle  de 
plomb  se  meut  sous  les  actions  simultanées  des  forces  qui  lui 
sont  directement  appliquées,  et  de  la  réaction  qu'elle  éprouve 
de  la  part  du  fil  ;  cette  balle,  supposée  réduite  a  un  point 
matériel  sur  lequel  agiraient  toutes  les  forces  que  nous  ve- 
nons d'indiquer,  se  mouvra  conformément  à  la  théorie  expo- 
sée dans  le  chapitre  II  de  ce  livre  :  mais  il  arrivera  que, 
quelle  que  soit  la  résultante  des  forces  directement  appli- 
quées à  la  balle,  c'est-à-dire  autres  que  la  réaction  qu'elle 
éprouve  de  la  part  du  fil ,  cette  réaction  prendi*a  toujours 
une  intensité  telle  que  la  balle  ne  quitte  pas  la  surface  sphé- 
riquc  dont  nous  avons  parlé. 

Dans  de  pareils  cas,  toutes  les  forces  qui  agissent  réelle* 
ment  sur  le  mobile,  et  qui  déterminent  les  divei*ses  circons- 
tances de  son  mouvement,  ne  peuvent  pas  être  données  à 
priori.  Les  forces  qui  lui  sont  directement  appliquées,  et 
qui  tendent  à  le  faire  mouvoir  dans  un  sens  ou  dans  un  autre, 
peuvent  seules  être  connues  tout  d'abord  ;  quant  aux  réac- 
tions qu'il  éprouve  de  la  part  des  obstacles  qui  l'obligent  à 
se  mouvoir  de  telle  ou  telle  manière,  elles  se  développent  à 
chaque  instant,  et  prennent  les  grandeui*s  et  les  directions 
convenables  pour  le  maintenir  sur  la  courbe  ou  sur  la  surface 
dont  la  présence  de  ces  obstacles  l'empêche  de  sortir.  La 
connaissance  de  ces  réactions,  qui  ne  peut  pas  être  fournie 
à  priori,  est  remplacée  par  la  connaissance  qu'on  a  tout 
d'abord  de  la  trajectoire  suivant  laquelle  le  mobile  se  déplace, 
on  au  moins  d'une  surface  sur  laquelle  cette  trajectoire  est 
nécessairement  située. 
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Cest  ainsi  que,  dans  certains  cas,  on  est  conduit  à  consi- 
dérer un  point  matériei  comme  n'étant  pas  libre  de  céder 
complètement  à  l*action  des  forces  qu'on  lui  applique  pour 
le  faire  mouvoir  ;  on  regarde  ce  point  comme  aêiu^etii  à 
rester  sur  une  courbe  damnée,  ati  9ur  une  surface  donnée, 
suivant  les  circonstances.  C'est  par  opposition  avec  cette 
manière  de  considérer  le  mouvement  d'un  point  matériel, 
que  nous  avons  caractérisé  l'objet  du  chapitre  pn^cédcnt,  en 
spécifiant  dans  le  titre  de  ce  chapitre  qu'il  s'agissait  d'un 
point  matériel  libre.  Mais  ou  ne  devra  jamais  oublier  qu'un 
point  matériel  peut  toujours  éti*e  regardé  comme  libre,  à  la 
condition  de  tenir  compte  de  toutes  les  forces  qui  agissent 
sur  lui,  c'est-à'-dire  des  forces  qui  tendent  à  le  faire  mouvoir 
dans  diverses  directions,  et  dos  réactions  que  cette  tendance 
au  mouvement  peut  développer  de  la  part  de  certains  obs- 
tacles qui  l'empêchent  de  céder  complètement  ù  l'action  dos 
premières  forces. 

§  126.  Équilibre  d'un  point  matériel  aMvJettl  à 
rester  snr  une  eonrbe  fixe.  —  Pour  nous  fôlre  une  idée 
nette  de  ce  que  nous  devons  entendi'c  au  juste  par  un  point 
matériel  assujetti  à  rester  sur  une  courbe  fixe,  concevons  un 
corps  solide  tel  qu'un  grain  de  chapelet  percé  d'une  ouver- 
ture dans  laquelle  passe  une  tige  rigide  contournée  suivant 
une  courbe  quelconque,  ou  bien  encore  une  bille  engagée 
dans  un  tube  également  contourné  suivant  une  pareille 
courbe.  Ces  deux  corps  peuvent  se  mouvoir,  le  premier  en 
glissant  le  long  de  la  tige  qui  le  traverse ,  le  second  en  se 
transportant  successivement  en  divers  points  du  tube  dans 
lequel  il  est  contenu.  Si  l'on  fait  abstraction  des  dimensions 
transvereales  de  la  tige  ou  du  tube,  cl  qu'en  même  temps  on 
réduise  par  la  pensée  le  corps  qui  ne  peut  que  glisser  le  long 
de  cette  tige  ou  de  ce  tube  à  un  simple  point  matériel,  on 
aura  précisément  ce  qu'on  nomme  un  point  matériel  assujetti 
à  rester  sur  une  courbe  fixe. 
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Si  Ton  applique  au  graiu  de  chapelet  ou  à  la  bille^  que 
uous  supposons  priniitivemeut  en  repos,  une  force  dont  la 
direction  soit  normale  à  la  tige  ou  au  tube,  il  est  clair  que 
cette  foixe  ne  mettra  pas  le  corps  en  mouvement  :  régalité 
des  angles  que  ]a  force  fait  avec  la  direction  des  deux  seuls 
mouvements  que  le  corps  puisse  prendi'e,  suivant  qu'il  glis- 
serait dans  im  sens  ou  dans  le  sens  opposé,  montre  que  ce 
corps  ne  se  mouvra  ni  d'un  côté  ni  de  l'autre.  Dans  ce  cas, 
la  foi'ce  appliquée  au  corps  ne  fera  que  développer  une 
pression  de  ce  corps  sur  la  lige  ou  sur  le  tube,  et  il  en  résul- 
tera une  réaction  de  la  tige  ou  du  tube  sur  le  corps,  réac- 
tion qui  sera  égale  et  contraire  à  la  pression  dont  nous  venons 
de  parler  :  le  corps  restera  en  repos,  malgré  l'action  de  la 
force  qui  lui  est  appliquée,  parce  que  la  réaction  de  la  lige 
ou  du  tube  sur  le  corps  fera  équilibre  à  cette  force. 

Si  l'on  applique  au  corps  une  force  oblique  par  rapport  à 
la  direction  de  la  lige  ou  du  tube,  au  point  où  il  se  irouve 
placé ,  on  pourra  remplacer  cette  force  par  deux  compo- 
santes, dont  Tune  ait  la  direction  même  du  mouvement 
que  le  corps  peut  prendre ,  ei  l'autre  fasse  un  angle  droit 
avec  la  première.  La  seconde  composante;  ne  peut  agir 
en  aucune  manière  pour  produire  le  mouvement  du  corps, 
ainsi  que  nous  venons  de  l'expliquer.  Quant  à  la  première 
composante,  elle  fera  glisser  le  corps  le  long  de  la  tig(î  ou 
du  tube,  à  moins  qu'il  ne  se  développe  comme  à  l'ordinaire 
une  résistance  à  laquelle  on  donne  le  nom  de  frottemeNt, 
et  que  celle  composante  ne  soil  pas  assez  grande  pour  la 
vaincre.  Pour  simplilier,  on  peut  faire  abstraction  de  cette 
résistance,  et  regarder  le  corps  comme  pouvant  glisser  avec 
la  plus  grande  facilité  le  long  de  la  tige  ou  du  tube  j  en  sorte 
qu'une  force,  quelque  petite  qu'elle  soit,  qui  agit  sur  le  corps 
suivant  la  direction  de  la  tige  ou  du  tube,  le  met  nécessai- 
rement en  mouvement.  Rien  n'empêchera  plus  tard  détenir 
compte  du  frottement,  que  nous  négligeons  ici,  en  le  consi- 
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dérant  comme  une  des  forces  qui  sont  directement  appli- 
quées au  mobile  et  qui  tendent  à  le  mettre  en  mouvement. 

C'est  d'après  ces  idi^s  que  nous  regarderons  un  point 
matériel  assujetti  à  rester  sur  une  courbe  fixe  comme  ne 
pouvant  éprouver  de  la  part  de  cette  courbe  qu'une  réaction 
normale  à  sa  direction  ;  de  plus,  nous  admettrons  qu'il  en 
soit  ainsi,  soit  que  le  point  matériel  se  trouve  à  l'état  de  re- 
pos, soit  qu'au  contraire  il  se  meuve  le  long  de  la  courbe 
sous  l'action  des  forces  qui  lui  sont  directement  appliquées, 
et  en  vertu  de  la  vitesse  qui  a  pu  lui  être  imprimée  tout* 
d'abord. 

Cela  posé,  il  ne  nous  sera  pas  difficile  de  trouver  la  condi- 
tion à  laquelle  doivent  satisfais  les  forces  F,  F',  F", 

appliquées  à  un  point  matériel  qui  est  assujetti  à  rester  sur 
une  courbe  fixe,  )>our  que  ce  point  soit  en  équilibre.  Si,  aux 
forces  dont  il  s'agit,  on  joint  la  réaction  que  le  point  matériel 
éprouve  de*  la  part  de  la  courbe,  on  a  un  système  total  de 
forces  dont  la  résultante  doit  éti*e  nulle  (§  10&)  :  donc  la 
résultante  des  forces  F,  F',  F", ....  doit  être  égale  et  direc- 
tement opposée  à  la  réaction  de  la  courbe  sur  le  point  ma* 
tériel.  Mais  cette  réaction  est  normale  à  la  courbe;  donc 

aussi  la  résultante  des  forces  F,  F',  F", doit  être  dirigée 

normalement  à  cette  courbe.  Cette  condition,  que  la  résul- 
tante des  forces  F,  F',  F'', appliquées  au  point  matériel, 

soit  normale  à  la  courbe  sur  laquelle  il  est  assujetti  à  rester, 
est  d'ailleurs  suffisante  pour  que  le  point  soit  en  équilibre  : 
car  les  forces  F,  F',  F", peuvent  toujours  être  rempla- 
cées par  leur  résultante,  et  celle-ci,  étant  normale  à  la  courbe 
fixe,  ne  peut  faire  mouvoir  le  point  matériel  ni  dans  un  sens 

ni  dans  l'autre.  La  résultante  des  forces  F,  F',  F", n'est 

autre  chose  que  la  pression  du  point  matériel  sur  la  courbe, 
pression  qui  est  égale  et  contraire  à  la  réaction  de  la  courbe 
sur  le  point  matériel. 

§  i27.  Mouvenem  d^nn  polat  nalérlel  mm^cUI  à 
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PMler  fi«r  nne  c«nrbe  ixe.  —  Soient  AB,  fig,  62,  la 


\  v* 

Fig.  «2. 

courbe  sur  laquelle  le 

N 

point  matériel  M  est  as- 

\     »v' 

X.      sujetti  à  rester;  F  la 

W 

^ 

force  appliquée  à    ce 

\      ^ 

^ 

*    point  matériel,  ou  la 

> 

l::^-     résultante    des   forces 

V 

qui  lui  sont  appliquées, 

/                \\ 

yT 

s'il  y  en  a  plusieurs,  in- 

\\ 

\ 

dépendamment    de    la 

^\\ 

i 

réaction  qu'il  éprouve 
de  la  part  de  la  courbe  ; 

^v 

et  enfin  N  cette  réac- 

tien  de  la  courbe ,  dont  la  direction  est  perpendiculaire  à 
la  tangente  MT.  On  peut  regarder  le  mobile  comme  étant 
un  point  matériel  libre,  se  mouvant  sous  Faction  des 
forces  F  et  N.  Décomposons  la  force  F,  représentée  par 
la  droite  MR,  en  deux  composantes  Fi,  F?,  dont  l'une  soit 
dirigée  suivant  la  tangente  MT,  et  Fautre  suivant  une  per- 
pendiculaire M  S  à  cette  tangente  menée  dans  le  plan 
TMR  ;  composons  ensuite  la  force  F^  ou  MS,  avec  la  force 
N  ou  MU ,  ce  qui  nous  donnera  la  force  R  ou  MY  dirigée 
perpendiculairement  à  la  tangente  MT,  aussi  bien  que 
chacune  de  ses  composantes  M  S,  MU  :  nous  aurons  ainsi 
deux  forces  Fi  et  R,  qui  tiendront  Heu  des  deux  forces 
F,  N,  et  qui  seront  évidemment  celles  auxquelles  nous  avons 
donné  les  noms  de  force  tangentielle  et  de  force  centri- 
pète (§  110).  D'après  cela,  si  v  est  la  vitesse  du  mobile, 
m  sa  masse,  et  a  Fangle  que  la  direction  M  R  de  la  force  F 
fait  avec  la  direction  MT  du  mouvement,  on  aura 

m-7-r=  Fcosa. 
dt 


Cette  équation,  jointe  à  la  relation 
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ds 

permettra  de  déterminer  toutes  les  circonstances  du  mou- 
vement du  mobile  sur  la  courbe  AB,  lorsque  la  force  F  sera 
donnée ,  ainsi  que  Tangle  a  que  sa  direction  fait  à  chaque 
Instant  avec  la  tangente  à  la  courbe  ÂB,  au  point  où  se 
trouve  le  mobile.  La  recherche  de  Téquation  finie  du  mou- 
vement sur  la  courbe  ÂB  est  réduite  par  là  à  une  question 
d'analyse,  toute  pareille  à  celle  qui  a  pour  objet  de  trouver 
l'équation  du  mouvement  rectiligne  d'un  point  matériel 
libre  (§  106). 

Dans  le  cas  particulier  où  la  force  F  serait  constamment 
nulle,  et  où  le  point  matériel  ne  se  mouvrait  le  long  de  la 
courbe  AB  qu'en  vertu  de  sa  vitesse  initiale,  on  voit  qu'on 
aurait 

dv 

c'est-à^lire  que  la  vitesse  v  ne  varierait  pas ,  ou ,  en  d'autres 
termes,  le  mouvement  du  point  matériel  serait  uniforme.  Il 
en  serait  encore  de  même,  si  la  force  F  était  constamment 
normale  à  la  courbe  A  B. 

§  128.  La  force  centripète  R  ou  M  V,  fig.  62 ,  a  pour  ex- 
pression 

m  —, 

P' 

p  étant  le  rayon  de  courbure  de  la  trajectoire  A  B  en  M  ;  elle 
est  dirigée  suivant  ce  rayon,  c'est-à-dire  suivant  la  normale 
menée  dans  le  plan  osculateur  de  la  courbe  correspondant 
au  point  M,  et  du  coté  de  la  concavité  de  la  courbe.  Cette 
force  M  V  étant  la  résultante  des  deux  forces  M  S,  MU,  une 
force  MV,  égale  et  contraire  à  MV,  fera  équilibre  aux  deux 
forces  M  S,  MU;  les  trois  forces  M  S,  MU,  MV  se  faisant 
équilibre,  la  force  MU  est  égale  et  directement  opposée  à  la 
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résultante  MU'  des  deux  forces  M  S,  MV;  mais  la  force 
MU',  égale  et  directement  opposée  à  la  réaction  N  de  la 
courbe  A  B  sur  le  point  matériel ,  n*est  autre  chose  que  la 
pression  exercée  par  ce  point  sur  la  courbe  AB  :  donc  la 
pression  du  point  M  sur  la  courbe  A  B  est  la  résultante  de 
deux  forces,  dont  l'une  est  la  composante  normale  ¥2  de  la 
force  F,  et  l'autre  est  égale  et  directement  opposée  à  la  force 

centripète  m—. 

Si  la  force  F  était  nulle,  sa  composante  normale  ¥2  le  se- 
rait aussi,  et  la  pression  exercée  sur  la  courbe  AB  par  le 
point  mobile,  dont  la  vitesse  resterait  toujours  la  môme ,  se 
réduirait  à  une  force  égale  et  contraire  à  la  force  centri- 
pète. Dans  ce  cas,  la  pression  du  mobile  sur  la  courbe  est 
désignée  sous  le  nom  de  force  centrifuge.  Le  point  mobile 
n'étant  soumis  à  l'action  d'aucune  force ,  se  mouvrait  uni- 
formément et  en  ligne  droite ,  s'il  était  libre  ;  l'obligation 
dans  laquelle  il  se  trouve  de  suivre  la  courbe  A  B ,  n'altère 
pas  l'uniformité  de  son  mouvement,  mais  il  en  résulte  que 
la  direction  de  sa  vitesse  doit  changer  à  chaque  instant  :  ce 
changement  de  vitesse  ne  peut  se  produire  sans  que  le  mo- 
bile réagisse  sur  la  courbe,  et  c'est  cette  réaction  qui  cons- 
titue la  force  centrifuge,  dont  le  nom  rappelle  la  tendance 
du  mobile  à  se  mouvoir  en  ligne  droite,  c'est-à-dire  à  s'é- 
loigner du  centre  du  cercle  osculateur  de  la  courbe  A  B.  On 
voit  que  la  force  centrifuge  est  dirigée  suivant  le  prolonge- 
ment MV  du  rayon  de  courbure  de  la  courbe  AB,  c'est-à- 
dire  du  côté  de  la  convexité  de  cette  courbe ,  et  qu'elle  a 
pour  valeur 

comme  la  force  centripète. 

Dans  le  cas  général  où  le  mobile  assujetti  à  rester  sur  la 
courbe  AB  se  meut  sous  l'action  d'une  force  F,  la  pression 
43. 
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MU'  que  ce  mobUe  exerce  sur  la  courbe  à  un  iustant  quel- 
conque est  la  résultante  de  deux  forces,  dont  Tune  est  la 
composante  normale  Fa  de  la  force  F,  et  l'autre  est  la  force 
centrifuge  M  Y'  correspondant  à  la  vitesse  dont  le  point  mo- 
bile se  trouve  animé  à  cet  instant. 

§  129.  Tous  les  théorèmes  qui  ont  été  établis  précédem- 
ment (§§  113  à  120)  sur  le  mouvement  d*nn  point  matériel 
libre,  sont  applicables  au  mouvement  d'un  point  matériel 
assujetti  ù  rester  sur  une  courbe  fixe,  à  la  condition  de  join- 
dre à  la  force  F  directement  appliquée  à  ce  point  matériel , 
la  réaction  N  qu'il  éprouve  de  la  part  de  la  courbe  fixe,  et 
de  considérer  le  mouvement  comme  s'efTectuantsous  l'action 
de  la  résultante  de  ces  deux  forces.  Mais,  comme  la  réaction 
N  de  la  courbe  sur  le  mobile  n'est  pas  connue  a  priori,  on 
doit  naturellement  attacher  plus  d'importance  à  ceux  de 
ces  théorèmes  qui  ne  dépendent  pas  de  la  force  N ,  qu'a 
ceux  qui  en  dépendent.  Les  premiers  sont  les  seuls  que 
nous  rappellerons  ici. 

dv 
La  force  langcutielle  m  -j-  est  simplement  la  composante 

tangentielle  F,  de  la  force  F,  et  ne  dépend  en  aucune  ma- 
nièi^e  de  la  réaction  N  de  la  courbe  (§  127)  :  donc  on  peut 
dire  (§113)  que  Taccroissement  de  la  quantité  de  mouve- 
ment du  point  matériel ,  pendant  un  temps  quelconque,  est 
égal  à  l'impulsion  de  la  composante  tangentielle  Fi  de  la 
force  F  pendant  ce  temps. 

Le  travail  élémentaire  de  la  résultante  des  forces  F  et  N 
est  égal  à  la  somme  des  travaux  élémentaires  de  ces  deux 
forces  ;  mais  le  travail  élémentaire  de  la  force  N  est  cons- 
tamment nul ,  puisque  cette  force  c^st  normale  à  la  courbe 
fixe,  et  par  conséquent  normale  à  l'élément  de  chemin  dé- 
crit par  le  mobile  :  donc  le  travail  élémentaire  do  la  résul- 
Umte  des  forces  F  et  x\  se  réduit  au  travail  élémentaire  de  la 
force   F  seule.   ])*après  cela ,  il  est  clair  qu'on  peut  dire 
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(§  116)  que  raccroissemeiit  de  la  force  vive  du  point  malé- 
rielf  pendant  un  intervalle  de  temps  quelconque,  est  égal  au 
double  du  travail  de  la  force  F  pendant  ce  temps. 

Pour  pouvoir  appliquer  ce  qui  a  été  dit  dans  le  §  119  au 
cas  d'un  point  matériel  assujetti  à  rester  sur  une  courbe 
fixe,  il  n'est  pas  nécessaire  de  se  préoccuper  de  la  réaction 
N  de  cette  courbe.  La  quantité  Xdx  +  Ydy-\-Zdz  étant  le 
travail  élémentaire  de  la  résultante  des  forces  appliquées 
au  mobile,  se  réduit  ici ,  d'après  ce  qui  vient  d'être  dit,  au 
travail  élémentaire  de  la  force  F  ;  on  peut  donc  regarder 
X,  Y,  Z,  comme  étant  simplement  les  composantes  de  la 
force  F  parallèles  aux  axes  coordonnés.  Si  ces  trois  compo- 
santes de  F  sont  les  dérivées  partielles  d'une  fonction  de 
'»  y»  ^»  prises  par  rapport  à  chacune  de  ces  variables,  il  y 
aura  lieu  de  considérer  les  surfaces  de  niveau  dont  nous 
avons  parlé  (§119),  et  d'appliquer  au  point  matériel  assujetti 
à  rester  sur  une  courbe  fixe  tout  ce  qui  a  été  dit  pour  un 
point  matériel  libre.  Ces  surfaces  de  niveau  ne  dépendant 
nullement  de  la  réaction  N  de  la  courbe  fixe,  sont  les  mêmes 
que  si  le  point  matériel  était  libre  et  que  la  même  force  F 
lui  fut  appliquée. 

§130.  Exemples  du  mouvement  d^un  point  matériel 
amujetli  à  rester  sur  une  eourbc  flxe.  —  Cas  d'un 
point  matériel  soumis  à  la  seule  action  de  la  pesanteur, 
—  Si  la  force  F,  qui  est  directement  appliquée  au  mobile,  se 
réduit  à  son  poids  mg,  il  sera  facile  de  trouver  les  diverses 
circonstances  du  mouvement,  comme  nous  allons  le  yoir. 

Soit  AB,/Ï4/.  63,  la  courbe  sur  laquelle  le  mobile  est  obligé 
de  rester.  Nous  avons  vu  (§  120)  que,  dans  le  cas  dont  il 
s'agit,  les  surfaces  de  niveau  sont  des  plans  horizontaux  ;  il 
en  résulte  immédiatement  que,  si  le  point  mobile  vient  suc- 
cessivement passer  par  divei^s  points  M,  N,  P,  Q,  situés  sur 
un  même  plan  horizontal,  il  se  trouvera  animé  d'une  même 
vitesse  dans  chacune  de  ces  positions. 
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D*un  autre  côté,  le  mobile  allant  du  point  M,  où  sa  vitesse 

A\ 


FIg.  65. 

est  V,  au  point  M',  où  sa  vitesse  est  v\  on  a ,  d'après  le  théo- 
rème des  forces  vives  (§129), 

ou  simplement 

en  désignant  par  z  et  z'  les  distances  des  deux  points  M  et  M' 
à  un  plan  horizontal  fixe  situé  au-dessus  de  ces  deux  points. 
Si,  par  exemple,  le  mobile  part  du  point  C,  sans  vitesse 
initiale,  il  descend  le  long  de  la  courbe,  en  prenant  une  vi- 
tesse de  plus  en  plus  grande.  La  vitesse  v  qu'il  possède  en 
un  point  quelconque  M,  est  déterminée  par  la  relation 

en  désignant  par  h  la  distance  des  plans  honzontaux  menés 
par  les  deux  points  C  et  M ,  c'est-ù-dire  ce  qu'on  nomme  la 
diflërence  de  niveau  de  ces  deux  points  ;  on  voit  que  cette  vi- 
tesse est  égale  à  celle  qu'aurait  acquise  le  point  matériel  en 
tombant  de  la  même  hauteur  A,  suivant  la  verticale  menée  par 
son  point  de  départ  C  (§  90).  La  vitesse  du  mobile  va  ainsi  en 
croissant  jusqu'à  (;e  qu'il  atteigne  le  point  D.  La  vitesse  qu'il 
possède,  en  arrivant  en  ce  point,  fait  qu'il  le  dépasse,  et  qu'il 
s'élève  le  long  de  la  partie  DE  de  la  courbe  AB;  sa  vitesse 
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va  alors  en  diminuant  progressivement,  et,  comme  nous  l'a- 
vons dit,  en  un  point  quelconque  N ,  elle  est  égale  à  celle 
qall  avait  au  point  M  situe  au  même  niveau  que  le  point  N. 
Si  le  point  le  plus  élevé  £,  de  la  partie  de  courbe  où  le  mo- 
bile est  engagé,  se  trouve  au-dessous  du  plan  horizontal 
mené  par  son  point  de  départ  C,  il  atteint  ce  point  E  en  con- 
servant encore  une  certaine  vitesse;  puis  il  le  dépasse, 
descend  jusqu'en  F  avec  une  vitesse  croissante ,  remonte 
suivant  FB,  et  enfin  s'arrôlc  en  un  point  G  situé  au  niveau 
de  son  point  de  départ  C.  Alors ,  la  pesanteur  ne  cessant 
d'agir  sur  le  mobile,  il  redescend  à  partir  du  point  G,  en  par- 
courant la  courbe  en  sens  contraire,  et  reprenant  en  chaque 
point  exactement  la  même  vitesse  que  lorsqu'il  s'y  était 
trouvé  une  première  fois  ;  au  bout  de  quelque  temps,  il  s'ar- 
rête au  point  C  d'où  il  était  parti  d'abord ,  puis  se  remet  en 
mouvement  de  C  en  G  ;  et  ainsi  de  suite  indéfiniment. 

La  pression  que  le  mobile  exerce  sur  la  courbe  AB,  dans 
une  quelconque  des  positions  qu'il  y  occupe  successivement, 
au  point  M  par  exemple ,  s'obtient  en  composant  la  force 
centrifuge  du  mobile  en  ce  point ,  avec  la  composante  nor- 
male de  son  poids  tng  (g  128).  Dans  le  cas  particulier  où  la 
courbe  AB  se  trouve  tout  entière  dans  un  plan  vertical,  ces 
deux  composantes  de  la  pression  supportée  par  la  courbe 
ont  une  même  direction ,  et  la  pression  est  égale  à  leur 
somme  ou  à  leur  différence,  suivant  les  cas.  Soit  a  l'angle 
que  la  tangente  à  AB,  au  point  M,  fait  avec  la  verticale,  et 
p  le  rayon  de  courbure  de  la  courbe  en  ce  point;  on  aura 
pour  la  pression  supportée  par  la  courbe 

p  ' 

ou  bien,  en  remplaçant  v^  par  sa  valeur  Igh, 


m»* 
m^sma  ± 


(sina±^). 
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§  1;U.  Mouvement  d'un  point  matériel  pesant  sur 
une  droite  'fixe.  —  Lorsque  la  courbe  sur  laquelle  le  mo- 
bile pesant  est  assujetti  à  rester  se  réduit  à  uue  ligne  droite, 
le  mouvement  se  simplifie  beaucoup.  Soit  a  Tangle  que  la 
droite  fixe  fait  avec  la  verticale.  La  composante  taugeutiellc 
de  la  force  mg  qui  agit  sur  le  mobile  a  alors  une  valeur- 
constante 

mg  €08  a. 

Il  en  résulte  que  le  mouvement  du  mobile  sur  la  droite  fixe 
est  uniformément  varié  (§§  90  et  91).  Ce  mouvement  est 
de  même  nature  que  celui  d'un  corps  pesant  qui  tombe  libre  • 
ment  suivant  la  verticale,  en  partant  du  repos,  ou  bien  après 
avoir  reçu  une  vitesse  initiale  dirigée  verticalement;  il  ne 
diffère  de  ce  dernier  mouvement  qu'en  ce  que  Taccélération 
est  gcosx,  au  lieu  d'être  g. 

Si  Ton  suppose,  par  exemple ,  que  le 
mobile  se  meuve  le  long  de  la  droite 
AB,  fig.  64,  et  qu'il  parte  du  point  A 
sans  vitesse  initiale,  la  distance  AM 
ou  #  à  laquelle  il  se  trouve  du  point  de 
départ  A,  au  bout  d'un  temps  quelcon- 
que t,  est  fournie  par  lequatiou 

s  =  {gcos7.  t*. 
l^enons,  sur  la  verticale  du  point  A, 
une  longueur  quelconque  AC  que  nous 
désignerons  par  h,  et  sur  la  ligne  AB 
une  longueur  A  D  ou  /  égale  à  la  pro- 
jection de  AC  sur  AB.  Le  temps  em- 
ployé par  le  mobile  à  parcourir  la  distance  /  sera  fourni 
par  la  relation 

1=  ;^cosai% 
d'où 


Fîg.  ett. 
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Cette  valeur  de  i  montre  que  le  temps  employé  par  le  mobile 
à  parcourir  la  distance  A  D,  sur  la  ligne  oblique  A  6,  est  le 
même  que  celui  qu*il  emploierait  à  tomber  verticalement  de 
la  hauteur  AC.  On  en  conclut  que,  si  plusieurs  mobiles  par- 
tent en  même  temps  du  point  A,  sans  vitesse  initiale,  et  des- 
cendent sous  la  seule  action  de  la  pesanteur  le  long  de  di- 
verses cordes  AD,  AD',  AD",  d'un  cercle  décrit  sur  AC 
comme  diamètre ,  ces  mobiles  arriveront  en  même  temps 
aux  extrémités  D,  D',  D",  de  ces  cordes.  Quant  à  la  vitesse 
que  possède  le  mobile  qui  parcourt  la  ligne  AB,  lorsqu'il 
arrive  en  D,  nous  savons  qu'elle  est  la  même  que  celle  qu'il 
posséderait  en  E,  s'il  tombait  librement  du  point  A  sans  vi- 
tesse iuîtiale  (§  130). 

La  droite  fixe  ayant  dans  tous  ses  points  un  rayon  de 
courbure  infini,  on  voit  que  la  force  centrifuge  duc  au  mou- 
vement du  mobile  sur  cette  droite  est  constamment  nulle, 
et  que  la  pression  exercée  par  le  mobile  sur  la  droite  fixe 
se  réduit  a  la  composante  normale 


mg  sm  a 


de  son  poids. 


Fi  g.    65. 


§  132.  Pendule  circulaire. 
—  Supposons  qu'un  point  maté- 
riel pesant  M,  fîg.  65,  soit  atta- 
ché à  l'extrémité  d'un  fil  inex- 
tensible et  sans  masse  AM,  et 
que  l'autre  extrémité  A  de  ce  fil 
soit  fixe.  Le  point  matériel  M 
est  en  équilibre  lorsque  le  fil 
A  M  est  dirigé  suivant  la  verti- 
cale AB  :  le  poids  de  ce  point 
matéiiel  est  détruit  par  la.  résistance  qu'il  éprouve  de  la 
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part  du  fil.  Si  l'on  écarte  le  corps  M  de  la  position  d'équi- 
libre qui  vient  d'être  indiquée,  en  donnant  au  fd  une  direc- 
tion oblique,  et  qu'ensuite  on  fibandonne  ce  coit)S  M  à  l'ac- 
tion de  la  pesanteur,  sans  lui  communiquer  de  vitesse  initiale, 
il  se  meut  sans  sortir  du  plan  vertical  mené  par  la  direction 
oblique  qu'on  avait  donnée  au  fil  ;  d'ailleurs ,  sa  distance  au 
point  A  restant  constamment  la  même,  il  décrit  un  arc  de 
cercle  ayant  ce  point  A  pour  centre  :  on  peut  donc  regarder 
le  point  matériel  M  comme  étant  dans  les  mêmes  conditions 
que  s'il  était  assujetti  à  rester  sur  la  circonférence  de  cercle 
à  laquelle  appartient  cet  arc.  La  pression  exercée  par  le 
mobile  sur  la  courbe  qu'il  est  obligé  de  décrire  se  trouve  ici 
remplacée  par  la  tension  du  fil  A  M. 

Si  l'on  se  reporte  à  ce  qui  a  été  dit  en  général  sur  le 
mouvement  d'un  point  matériel  pesant  assujetti  à  rester  sur 
une  courbe  fixe  (§  130),  on  verra  que  le  point  M  doit  oscil- 
ler indéfiniment  de  part  et  d'autre  de  sa  position  d'équilibre, 
en  s'écartant  également  de  cette  position  dans  un  sens  et 
dans  le  sens  opposé.  Un  pareil  point  matériel,  suspendu 
comme  nous  l'avons  dit,  constitue  ce  qu'on  nomme  un  pen- 
dule. Nous  particularisons  ici  le  pendule,  en  Ini  donnant  la 
dénomination  spéciale  de  pendule  circulaire ,  parce  que, 
ses  oscillations  s'effecluant  conformément  à  ce  que  nous 
venons  de  dire ,  le  point  matériel  qui  le  termine  se  meut 
suivant  une  circonférence  de  cercle.  Nous  allons  nous  pro- 
poser de  déterminer  la  durée  de  chacuno  des  oscillations  de 
ce  pendule. 

Soit  C  le  point  où  le  mobile  se  trouve ,  loi*squ  on  l'aban- 
donne à  l'action  de  la  pesanteur,  sans  vitesse  initiale.  Dans 
une  position  quelconque  M,  il  est  animé  d'une  vitesse  v  qui 
est  fournie  par  la  relation 

V  =  v/2^/e  , 
h  étant  la  distance  du  point  M  au  plan  horizontal  mené  par 
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le  point  C.  Si  nous  désignons  i*anglc  BAC  para,  Tangle  B  AM 
par  6j  et  la  longueur  A  M  du  pendule  par  /,  nous  aurons 

A  =  /(cos9  — cosa), 

le  signe  — ,  placé  devant  le  second  membre  de  la  dernière 
relation,  tient  à  ce  que  9  diminue  quand  t  augmente,  ce  qui 

fait  que  -_  est  négatif.  En  remplaçant  h  (tiv  par  leurs  va- 
dt 

leurs  dans  Téquation  ci-dessus,  il  vient 
dt 


,dQ       , 

—  '  j-  =  ^2gf/  (cos9  —  cosa), 


d'où  Ton  tire 


— v/| 


r/9 


2^  V^cosô  —  cosa 

En  intégrant  cette  équation,  et  en  étendant  Tintégralc  à  tout 
le  temps  que  le  pendule  emploie  à  aller  de  la  position  A  C  à 
la  position  verticale  AB,  on  trouvera  la  durée  de  la  demi- 
oscillation  descendante  ;  le  double  de  celle  durée  sera  la 
durée  T  d'une  oscillation  complète.  On  aura  donc 

ï=-v/i  r.  '' 

2  ^  ^9  J^  v'cosO-cosa' 


d'où 


^  9  J.  v^e- 


cosa 


Nous  n'avons  plus  qu'à  déterminer  la  valeur  de  Tintégrale 
défînie  qui  entre  dans  cette  formule,  pour  que  la  valeur  de  T 
soit  entièrement  comme. 
Supposons  d'abord  que  les  oscillations  soient  très-petites, 
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en  sorte  que  a  et  6  sont  de  très-petits  angles  ;  nous  pourrons 
remplacer  cosa  et  cos9  par 

1  —  !L  1 

X  —     •  t  —  ) 

2  2 


et  la  valeur  de  T  deviendra 

T 
Mais  on  a 


J  Va*  —  e* 


dB  g 

arcsin  Z  +  const  , 
a 


et  par  suite 


donc  on  aura  eu  définitive 


=VÎ. 


formule  qui  fait  connaître  la  durée  des  oscillations  d*un  pen- 
dule circulaire,  en  supposant  ces  oscillations  très-petites.  Il 
est  remarquable  que  cette  durée  ne  dépend  en  aucune  ma- 
nière de  Tamplitude  des  oscillations ,  qui  peut  être  réduite 
au  tiers  ,  au  quart ,  au  dixième  de  ce  qu'elle  était  d*abord, 
sans  que  la  durée  change. 

Pour  trouver  la  durée  T  des  oscillations  du  pendule,  sans 

«supposer  que  leur  amplitude  soit  très-petite,  nous  opéi*crons 

de  la  manière  suivante.  Soient  aeiz  les  hauteurs  des  points 

C  et  M  au-dessus  du  plan  horizontal  mené  par  le  point  B  ; 

on  a 

a  =  /(l  — cosa)      ,       2  =  /(i— cos9), 

d'où 
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cos9  —  co8a= — ; —  ,  a8  =  ' 


D'après  cela  la  formule  qui  donne  la  durée  T  des  oscillations 
du  pendule,  devient 


OU  bien  encore 
T 


z 
La  quantité  -^  étant  toujours  plus  petite  que  1 ,  on  peut  dé- 
velopper (  ^  "^  07  )     *  ^^  ^^^^  d^  ^^  manière  suivante  : 

('-r^='-Hihr:(èr-m(é)-- 

i.3.5.,..  (2it^i)/;g\>» 
"^2./i.6....       2w        \2/;   "*"•••• 

D'ailleurs  on  démontre  dans  le  calcul  intégral  que  Ton  a 

J  ylaz—z^  n  2»       J  v/az  —  z«  ' 

en  sorte  que,  si  l'on  intègre  entre  les  limites  o  et  a,  on  aura 

Jr^    zdz     _(2w~l)fl   Ç^  z''  dz 
^    yiaz  —  z^  2^        ./o   V'flz  — 2* 

En  remplaçant  successivement ,  dans  cette  formule ,  n  par 
« —  1  puis  parn — 2,  ensuite  par  ti  —  3,....  enfin  par  1,  on 
obtiendra  n  relations,  qui  étant  multipliées  entre  elles  don- 
neront 
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J„  slaz  —  . 


^  1.3.5.  ...(2»-l)^„ 
2.4.6 2» 


f 


dz 


laz — zr^ 


ou  bien  encore ,  d'après  la  valeur  connue  de  Tinlégrale  dé- 
finie qui  esl  dans  le  second  membre, 


/■ 


z  dz 
yJaz  —  '. 


1.3.5.. 


2,^.6.. 


.(211-1) 


2n 


Celte  dernière  formule  fait  connaîti*e  les  valeurs  des  inté- 
grales qui  entrent  dans  les  divers  termes  de  T,  par  suite  du 


développement  en  série  du  facteur 


(-é)- 


on  trouve 


ainsi 


-'/^ 


ii-+- 


"^L2.4 2n      j  \2/; 


Fig.  66. 


§  133.  Pendule  cycloïdaL  —  On  donne  le  nom  de  pen- 
dule cycloïdal  à  un  pendule  analogue  à  celui  dont  nous  ve- 
nons de  nous  occuper,  mais  qui  en  difiëre  en  ce  que  le  point 
matériel  qui  le  termine,  au  lieu  de  se  mouvoir  sur  un  cercle, 

se  meut  sur  une  cy- 
cloïdeABC,/îflr.66, 
dont  le  plan  est  ver- 
tical et  dont  la  base 
AC  est  horizontale. 
Pour  réaliser  un  pa- 
reil pendule,  il  sufGt 
de  tracer  les  deux 
arcs  decycloîde  AD| 
DC  dont  l'ensemble 
constitue  la  développée  de  la  cycloïde  ABC, et  de  disposer 
deux  pièces  solides  £,  F,  limitées  inférieurement  par  des 
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surfaces  cylindriques  droites  ayant  ces  arcs  AD,  DC  pour 
bases.  Si  l'on  fixe  en  D  l'une  des  extrémités  d'un  fil  de  lon- 
gueur DB,  et  qu'où  attache  un  corps  pesant  à  son  autre 
extrémité  ;  si  ensuite  on  écarte  ce  corps  de  sa  position  d'é- 
quilibre B,  sans  le  faire  sortir  du  plan  vertical  A  DC,  et 
qu'on  l'abandonne  à  lui-même,  il  est  claire  qu'il  se  mou- 
vra le  long  de  la  cycloïde  ABC,  sur  laquelle  il  effectuera 
une  série  d'oscillations.  Nous  allons  nous  proposer  de  déter- 
miner la  durée  de  l'une  de  ces  oscillations. 

Soient  G  la  position  qu'occupe  le  point  matériel  au  com- 
mencement de  l'oscillation  que  nous  considérons,  et  M  une 
quelconque  des  positions  par  lesquelles  il  passe  après  être 
parti  du  point  G.  Désignons  par  a  et  z  les  distances  des 
points  G  et  M  à  la  tangente  à  la  cycloidc  en  B,  tangente  qui 
est  horizontale.  Nous  aurons  pour  la  vitesse  v  du  mobile 
en  My 


v=:\/2g{a—z). 
D'un  autre  côté,  en  appelant  s  l'arc  G  M,  on  a 


ds 
d'où  l'on  tire 


'=dV 


ds  ds 

rff=- =-7==. 
V       \/2g{a—z) 

Si  l'on  trace  le  cercle  générateur  de  la  cycloïde  dans  la 
position  qui  correspond  au  point  M,  la  droite  menée  du 
point  M  au  point  H  où  ce  cercle  touche  la  base  AC  est  noi^ 
maie  à  la  cycloïde  en  M  ;  la  droite  qui  joint  le  point  M  à 
l'autre  extrémité  K  du  diamètre  II K  est  donc  la  tangente  à 
la  courbe.  Prenons  sur  cette  tangente  une  longueur  MM' 
égale  à  de,  et  menons  les  lignes  MN,  M'N,  respectivement 
parallèles  aux  lignes  Cil,  IIR.  Le  triangle  M N M'  étant 
semblable  au  triangle  II M  K,  nous  aurons 


308  LIVRE   II. — DYNAMIQUE.    PREMlISRE   PARTIE. 

Mivr_HK 

ou,  ce  qui  revient  au  même,  en  désignant  par  r  le  rayon 
OH  du  cercle  générateur,  et  observant  que  NM'  est  égal 
à  —  rfr, 

ds  2r 


Vf- 


dz  y/2rz' 

Tirant  de  là  dsy  et  le  substituant  dans  la  valeur  que  nous 
avons  obtenue  précédemment  pour  dij  nous  trouverons  défi- 
nitivement 


^  a  \z  (a — i 


\a—z) 

Nous  n'avons  plus  qu'à  intégrer  par  rapport  à  z,  depuis 
z=:a,  jusqu'à  2^  =  0,  pour  avoir  la  durée  de  la  demi-oscil- 
lation descendante,  c'est-à-dire  la  moitié  de  la  durée  T  d'une 
oscillation  complète  :  nous  aurons  donc 

•-T=-v/îî  r^L=, 

^9  J„  \/z{a-2)' 


T  = 


d'où 

Ce  résultat  simple,  auquel  nous  venons  de  parvenir,  nous 
fait  connaître  une  pcopriété  très-remarquable  du  pendule 
cycloïdal.  La  valeur  de  T  ne  renfermant  pas  la  quantité  a,  il 
s'ensuit  que  la  durée  des  oscillations  est  complètement  Indé- 
pendante de  leur  amplitude.  En  d'autres  termes ,  quel  que 
soit  le  point  de  départ  G  du  corps  pesant  qui  se  meut  le 
long  de  la  cycloïde,  ce  corps  emploie  le  même  temps  pour 
arriver  au  point  le  plus  bas  B  :  c'est  ce  qui  a  fait  donner  à 
la  cvdoïde  le  nom  de  Tanlochrone, 
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La  valeur  trouvée  pour  T  nous  montre  en  outre  que  la 
durée  des  oscillations  du  pendule  cyeloidal  est  la  même  que 
celle  des  petites  oscillations  d*un  pendule  circulaire  dont  la 
longueur  serait  Ur,,  longueur  qui  est  précisément  celle  du 
rayon  de  courbure  D  B  de  la  cycloïde  en  son  sommet  B. 

§  136.  Ê^aillbre  et  inoaveineiit  il'««  ipelat  maté* 
riel  Awajettl  a  rester  sur  nnc  surfaee  txe.  —  A  l'aide 
de  considérations  analogues  :^  celles  que  nous  avons  déve- 
loppées pi*écédemment  (§  126),  on  comprendra  sans  peine 
ce  que  Ton  doit  entendre  par  un  point  matériel  assujetti  à 
rester  sur  une  surface  fixe.  Si  Ton  fuit  abstraction  du  frotte- 
ment que  le  point  matériel  peut  éprouver  de  la  part  de  la. 
surface,  on  verra  que,  pour  qu'une  force  appliquée  à  ce  point 
pi-imitivement  en  repos  ne  le  mette  pas  en  mouvement,  il  est 
nécessaire  qu'elle  soit  dirigée  normalement  à  la  surface.  La 
réaction  que  la  surface  exerce  sur  le  point  est  donc  aussi 
normale  à  cette  surface.  Nous  admettrons  qu'il  en  est  ainsi, 
même  dans  le  cas  où  le  point  matériel  est  en  mouvement  sur 
la  surface  sur  laquelle  il  est  obligé  de  rester,  sauf  à  tenir 
compte,  s'il  y  a  lieu,  du  frotu^ment  qu'il  éprouve  de  la  part 
de  la  surface,  en  rangeant  ce  frottement  parmi  les  forces  qui 
agissent  sur  lui  pour  modifier  son  mouvement. 

D'après  cela,  pour  qu'un  point  matériel,  assujetti  à  i*ester 
sur  une  surface  fixe,  soit  en  équilibre  sous  l'action  des  forces 
qui  lui  sont  «ippliquées,  il  est  nécessaire  et  suffisant  que  la 
résultante  de  ces  forces  soit  dirigée  suivant  la  normale  à  la 
surface.  La  pression  exercée  par  h*  \mn{  sur  la  surface  est 
égale  à  cette  résultante. 

Lorsqu'un  point  matériel  est  en  mouvement  sur  une  sur- 
face fixe  sur  laquelle  il  est  assujetti  à  rester,  il  exerce  à 
chaque  instant  sur  la  suiface  une  pression  normale  dont  nous 
pouvons  facilement  indiquer  la  valeur.  Concevons  pour  cela 
que  la  résultante  F  des  forces  qui  sont  appliquées  au  point 
mobile  (sims  y  comprendre  la  réaction  qu'il  éprouve  de  la 

U 
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libre,  tout  en  étant  soumis  à  Taction  de  la  même  force  F. 

§  135.  Exemple  dn  nouveineiit  il^u«  point  matériel 
assujetti  à  rester  sar  une  snrfnee  txe.  —  Pendule 
conique.  —  Lorsqu'un  pendule,  tel  que  celui  que  nous  avons 
considéré  dans  le  §  132  ,  a  été  écarté  de  sa  position  d'équi- 
libre, et  qu'au  lieu  de  l'abandonner  à  lui-même  sans  vitesse 
initiale ,  on  le  lance  dans  une  direction  quelconque ,  sou 
mouvement  ne  s'effectue  plus  dans  un  plan  vertical  ;  ce  pen- 
dule se  meut  en  tournant  autour  de  la  verticale  menée  par 
le  point  de  suspension  ,  et  en  même  temps  il  s'approche  et 
s'éloigne  alternativement  de  cette  verticale ,  avec  laquelle  il 
ne  coïncide  dans  aucune  position.  Dans  ce  cas  il  prend  le 
nom  de  pendule  conique. 

Il  est  clair  que  le  point  matériel  qui  termine  un  pareil 
pendule  peut  être  regardé  comme  étant  assujetti  à  rester  sur 
la  surface  d'une  sphère  ayant  pour  rayon  la  longueur  du 
pendule,  et  pour  centre  son  point  de  suspension.  La  pression 
normale  du  mobile  sur  la  surface  de  la  sphère  se  trouve  ici 
remplacée  par  la  tension  du  lil. 

Rapportons  les  diverses  positions  du  mobile  à  trois  axes 
coordonnés  rectangulaires  passant  par  le  point  de  suspension 
du  pendule ,  et  supposons  que  Tun  de  ces  axes,  l'axe  de  z, 
soit  dirigé  verlicalenient  et  dans  le  sens  de  la  pesanteur.  Si 
nous  désignons  par  N  la  tension  du  fil,  et  par  /  sa  longueur, 
nous  aurons  pour  les  équations  différentielles  du  mouvement 
du  point  matériel  qui  le  termine  (§  121) 

=9" -y         (a) 

Ces  trois  équations  ne  peuvent  pas  sufïire  pour  déterminer 
X,  y,  et  2  en  fonction  de  /,  puisqu'elles  contiennent  une 
quatrième  quantité  N  qui  est  également  une  fonction  in- 
connue de  /.  Mais  nous  savons  en  outre  que  le  mobile  doit 
rester  sur  la  surface  de  la  sphère  dont  le  centime  est  à  l'ori- 


d'x           N  X 

d^y          N  y 

d'z 

di'  ~      ml' 

dt^  ~~».7  ' 

dt^ 
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gine  des  coordonnées,  et  dont  le  rayon  est  /  ;  x,  y,  z  doivent 
donc  satisfaire  à  l'équation  de  cette  sphère,  qui  est 

Cette  nouvelle  équation  ,  jointe  aux  trois  précédentes,  per- 
mettra de  déterminer  les  quatre  fonctions  inconnues  x,  y, 
Zj  et  N. 

Si  nous  éliminons  N  entre  les  deux  premières  équations 
(a),  nous  trouvons 

d}y         d}x 


^:si--y:7r2=^' 


équation  qui  s'intègre  immédiatement  et  donne 

dy  dx      ^  ,  . 

C  étant  une  constante  arbitraire.  Cette  équation  (c)  n'est 
autre  chose  que  celle  qu'on  obtiendrait  en  appliquant  le 
théorème  des  aires  (§115)  au  mouvement  de  la  projection 
du  point  mobile  sur  le  plan  des  x  y,  ainsi  qu'on  peut  s*en 
assurer  facilement  ;  le  théorème  des  aires  est  applicable,  en 
effet,  dans  ce  mouvement  projeté ,  puisque  la  résultante  des 
forces  N  et  m^,  qui  agissent  sur  le  point  matériel  dans  IVs- 
pace,  est  toujours  dirigée  dans  le  plan  qui  passe  par  ce  point 
matériel  et  par  la  verticale  du  point  de  suspension. 

En  multipliant  les  trois  équations  (a)  respectivement  par 
dx,  dy,  dz,  et  les  ajoutant  ensuite  membre  à  membre,  on 
trouve 

dxd}x-\-dyd^y-^dzd'^z  ,  N   ,     ,  ,  ,  , 
rff2         =  gdz---{xdx-\-ydy-^zdzy, 

mais  en  différenliant  l'équation  (A),  il  vient 

X dx -\-  y  dy  -\-  z  dz=^ 0  X 
réquation  que  nous  venons  d*obtenir  se  réduit  donc  à 
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Ea  l'intégrant,  elle  donne 

^±f±i'=2j»+c.  (.) 

C  étant  une  nouvelle  constante  arbitraire.  Nous  aurions  pu 
écrire  immédiatement  cette  équation  (</),  en  appliquant  le 
théorème  des  forces  vives  au  mouvement  du  point  matériel 
dont  nous  nous  occupons  (§  134);  la  constante  C  aurait  été 
remplacée  par  l'expression 

dans  laquelle  Vo  représente  la  vitesse  initiale  du  mobile,  et  Zo 
la  valeur  initiale  de  sa  coordonnée  verticale  z. 

Les  trois  équations  (i),  (c),  (rf),  ne  contenant  pas  N^ 
peuvent  être  employées  pour  déterminer  les  valeurs  des  trois 
coordonnées  x,  y,  z,  du  mobile  en  fonction  de  t.  Mais  nous 
les  modifierons,  en  y  remplaçant  xQiy  par  des  coordonnées 
polaires,  dans  le  plan  horizontal  des  x  y.  Si  nous  désignons 
par  r  le  rayon  vecteur  mené  de  l'origine  des  coordonnées  à 
la  projection  horizontale  du  mobile ,  et  par  G  l'angle  que  ce 
rayon  vecteur  fait  avec  l'axe  de  Xy  nous  aurons 

^y  —  ydx=:r^dBf 
(Uc'-\-dy^:=dT'  +  r^d9^: 

en  conséquence  les  équations  (A),  (c),  (rf),  deviendront 
S--^'  }  (e) 
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En  éliminant  r  et  6  entre  ces  équations  (^)  on  troirre  fad- 
kment 

idz 
dt==± -=========='*  (f) 

et  par  suite  on  a 

dB=± ,  (g) 

Dans  les  valeurs  de  dt  et  dQ  le  signe  +  convient  au  cas  où 
le  mobile  descend,  et  le  signe  —  au  cas  où  il  monte.  Les 
équations  (/)  et  (gr) étant  intégrées,  on  aura  /  et  6  en  fonc- 
tion de  z;  et  comme  on  a  déjà  r  en  fonction  de  z  par  la 
première  des  équations  (^),  la  question  se  trouvera  complè- 
tement résolue.  On  doit  observer  que  Tintégration  des  équa- 
tions (/)  et  (</)  ne  peut  s'effectuer  que  par  les  méthodes  de 
quadrature  approximative ,  ou  bien  en  ayant  recours  aux 
fonctions  elliptiques. 

Pour  déterminer  la  tension  N  du  fil ,  multiplions  les  trois 
équations  (a)  respectivement  par  x,  y,  z,  puis  ajoutons-les 
membre  a  membre  ;  il  viendra 

xd}x-\-yd}y-\-zd'^z           N  x^-^y'^-\-z^ 
Â^ ^"m 1 ■+-^^- 

Mais,  en  différentiant  deux  fois  Téquation  (A),  on  trouve 

■xd}x-\-yil}y-\-zd}z ^^^dx^-^-dy^-S-dz"^ _^^   ^ 

V  étant  la  vitesse  du  mobile  à  un  instant  quelconque  ;  la  re- 
lation qu'on  vient  d'obtenir  devient  donc 

m 

—  !;«  =  —---+- 5fz,. 
m 


d'où 


m»*  z 
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Cette  valeur  de  N  aurait  pu  être  écrite  immédiateinent, 
d'après  ce  qui  a  été  dit  (§  154)  relativement  à  la  pression 
exercée  par  un  point  mobile  sur  la  surface  sur  laquelle  il  est 

assujetti  à  rester;  il  est  aisé  de  voir  en  effet  que  mg  -  est 

la  projection  du  poids  mg  sur  la  normale  à  la  sphère  au 

point  ou  se  trouve  le  mobile,  et  que  —j-  est  la  projectio  ndc 

la  force  centrifuge  de  ce  mobile  sur  la  même  normale. 
§  136.  Si  Ton  égale  à  zéro  la  quantité 

(/*  — z*)  (2j2-hC')  — C« 

qui  se  trouve  sous  les  radicaux,  dans  les  équations  différen- 
tielles (/"),  (flr),  on  a  une  équation  du  troisième  degré  en 
z  qui  a  toujours  une  racine  réelle  comprise  entre  —  /et 
—  00 .  Les  deux  autres  racines  de  cette  équation  sont  néces- 
sairement réelles  et  comprises  entre  —  /et-l-  /;  car,  sans 
cela ,  les  valeurs  de  dt  et  d^  correspondant  à  une  position 
quelconque  du  point  mobile,  seraient  imaginaires.  La  valeur 
initiale  z^  de  la  variable  z  doit  même  être  toujours  comprise 
entre  ces  deux  dernières  racines,  qui  forment  les  deux  limites 
entre  lesquelles  z  varie  périodiquement. 

Soit  a  Tanglc  que  la  direction  de  la  vitesse  initiale  ro  du 
mobile  fait  avec  la  perpendiculaire  au  plan  vertical  mené 
par  la  position  initiale  de  ce  mobile  et  par  le  centre  de  la 
sphère.  Si  Ton  décompose  la  vitesse  Vo  en  deux  compo- 
santes rectangulaires,  dont  Tune,  égale  à  rocosa,  soit  di- 
rigée suivant  celle  perpendiculaire,  et  que  Ton  se  reporte 
à  la  sîgnifîcation  de  la  constante  C,  on  aura  évidemment 

C=rot7oC0Sa, 


r„  étant  la  valeur  initiale  de  r,  valeur  qui  est  égale  à  V7*—  Zo*. 
On  a  d*ailleurs,  comme  nous  Tavons  dit  précédemment, 

C  =  f'o*  —  2yZo. 
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D*aprè8  ces  valeurs  des  constantes  C  et  C,  l'équation  du 
troisième  degré  dont  on  vient  de  parler  peut  s'écrire 
ainsi 

^^+  (p.*— 2gZo)  zj—  2ff/*z-|-ro«»o«co8«a— K* — 2yzJ  /»=o  ; 

et  i*on  peut  vérifier  qu'en  effet  elle  a  une  racine  comprise 
entre  —  /et  Zoi  et  une  autre  comprise  entre  Zo  et  -+-  /. 

(Perchons  quelles  doivent  être  les  circonstances  initiales 
du  mouvement  de  notre  point  mobile,  pour  qu'il  parcoure 
un  cercle  horizontal  de  la  sphère  sur  laquelle  il  est  assu- 
jetti à  rester,  c'cst-à-^lire  pour  que  le  pendule  dont  il  fait 
partie  décrive  un  cône  de  révolution  ayant  pour  a\c  la 
verticale  menée  par  son  point  de  suspension.  Il  est  clair 
que,  pour  cela ,  il  faut  que  les  deux  racines  de  l'équation 
ci-dessus,  entre  lesquelles  z  varie  périodiquement,  devien- 
nent toutes  deux  égales  à  Zo*  Exprimons  donc  que  cette 
équation  et  sa  dérivée  sont  satisfaites  l'une  et  l'autre  quand 
on  y  remplace  z  par  r»,  et  cela  nous  fournira  la  solution 
de  la  question  proposée.  On  trouve  ainsi  qu'on  doit  avoir 

La  seconde  des  équations  (e)  donne  dans  ce  cas 


\fi.t+K 


Oo  étant  la  valeur  initiale  de  9,  ce  qui  montre  que  le  mou- 
vement du  pendule  est  uniforme  ,  et  qu'il  met  un  temps 
égal  à 

^  9 

pour  faire  un  tour  entier  autour  de  la  verticale. 

§  137.  Cherchons  encore  à  nous  rendre  compte  de   la 
manière  dont  s'effectue  le  mouvement  du  pendule  conique, 
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dans  le  cas  où  ce  pendule  fuit  toujours  un  petit  asgle  avec 
la  verticale.  Pour  cela ,  nous  regarderons  r  comme  restant 
toujours  petit  par  rapport  à  /;  et  en  développant  en  série 
la  valeur  de  z  en  fonction  de  r  fournie  par  la  première 
des  équations  (e),  nous  réduirons  cette  valeur  à  ses  deux 
premiers  termes,  ce  qui  nous  donnera 

r* 

Remplaçons  z  par  cette  valeur  dans  les  deux  dernières 
équations  («)  ;  mettons-y  eu  même  temps  pour  C  et  C  les 
valeurs  indiquées  précédemment  (§  136),  et  supposons 
que  a  soit  nul,  ce  qui  est  toujours  permis,  car  cela  revient 
à  admettre  que  le  mobile  part  d*un  des  points  de  sa  tra- 
jectoire qui  correspondent  au  maximum  ou  au  minimum  de 
z:  nous  aurons  ainsi,  pour  déterminer  r  et  6  eu  foDCtion 
de  /,  les  équations  différentielles 

dt 
dont  la  seconde  se  réduit  à 

en  négligeant  le  terme  -^  j^  qui  est  du  même  ordre  de 

grandeur  que  ceux  que  nous  avons  déjà  négligés  dans  la 
valeur  de  z.  L'élimination  de  dt  entre  ces  deux  équations 
différentielles  conduit  à  la  relation 

U  Vo  dr 
rf9  = 


yj[<-\r^){r'^-r.^) 
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d'où  l'on  tire  facilement 


UB  =  — 


\/- 


'  \r.«      /i>„'/    _ 
pois ,  en  intégrant  et  supposant  que  6  soit  nui  pour  <=■  q, 

=  — cos'9  -|-r^8iii«9. 

Oo  voit  par  là  que  la  projectioo  horizontale  de  la  courbe 
que  décrit  le  mobile  est  une  ellipse  dont  les  deux  demi-axes 

sont  net  fol/-..  La  projection  horizontale  du  mobile  dé- 

crivant  cette  ellipse  conformément  au  théorème  des  aires, 
qu'exprime  la  seconde  des  équations  («),  on  obtiendra  le 
temps  employé  par  le  pendule  à  faire  une  révolution  com- 
plète autour  de  la  verticale ,  en  divisant  Taire  de  Teilipse , 

ou  TT  Vo  Vo  \/L ,  par  Taire  décrite  dans  Tunité  de  temps,  qui 

^9 
estiC  ou  fnfo  :  on  trouve  ainsi 

^  9 
pour  ee  temps  d'une  révolution  complète  du  pendule  co- 
nique. On  peut  observer  que  cette  expression  est  indépen- 
dante de  la  vitesse  initiale  1^0,  en  sorte  qu'elle  convient  éga- 
lement aa  cm  où  Ton  aurait 
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yo  =  o; 

c'cst-à-dirc  qu*ellc  représente  le  temps  employé  par  un 
pendule  circulaire  de  longueur  /  à  faire  deux  oscillalîons 
complètes,  en  supposant  que  ces  oscillations  aient  une 
amplitude  très-petite  :  on  retrouve  ainsi  la  formule  qui 
donne  la  durée  des  petites  oscillations  du  pendule  circulaire 
(§  132). 

§  138.  Force  d'inertie.  —  Dans  ce  qui  précède,  nous 
avons  considéré  le  mouvement  d*un  point  matériel  comme 
étant  assujetti  à  satisfaire  à  certaines  conditions;  uous 
avons  supposé,  ou  bien  que  ce  point  matéiiei  était  obligé  de 
se  mouvoir  suivant  une  trajectoire  déterminée  (§§  127  à 
133),  ou  bien  que  sa  trajectoire  était  nécessairement  située 
sur  une  surface  donnée  (§§  134  à  137).  Allons  plus  loiOi  et 
supposons  qu'un  point  matériel  A  soit  obligé,  par  sa  liaison 
avec  un  autre  corps  B  en  mouvemorit,  non-seulement  de  dé^ 
crire  une  trajectoire  donnée,  mais  encore  de  parcourir  cette 
courbe  avec  des  vitesses  successives  dont  la  loi  est  entière- 
ment déterminée.  Pour  fixer  les  idées,  nous  pouvons  ima- 
giner qu*il  s'agisse,  par  exemple,  d'un  corps  que  l'on  tient 
dans  la  main,  et  auquel  on  donne  un  mouvement  quel- 
conque, sans  l'abandonner.  Ce  point  matériel  A,  auquel 
nous  supposons  d'ailleui*s  qu'aucune  force  ne  soit  dii'ecte- 
ment  appliquée,  réagit  sur  le  corps  R  qui  l'oblige  à  se  mou- 
voir ainsi,  c'est-à-dire  sur  la  main  qui  l'entraine,  dans  le  cas 
de  l'exemple  qui  vient  d'être  indiqué.  La  réaction  qu'il 
exerce  dans  de  pareilles  circonstances  constitue  ce  qu'on 
nomme  sa  foî'ce  d'inertie.  Il  est  aisé  d'en  trouver  la  gran- 
deur et  la  direction. 

D'après  la  forme  de  la  trajectoire  que  décrit  le  point  ma- 
tériel A,  et  la  loi  du  mouvement  qu'il  possède  sur  celte 
courbe,  on  peut  trouver  à  chaque  instant  la  gmndeur  et  la 
direction  d(»  la  force  qui  devrait  agir  sur  lui,  s'il  était  libre, 
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pour  lui  procurer  le  même  mouvement.  Celte  force  est  diri- 
gée suivant  Faccélération  totale  du  mouvement,  et  elle  a 
pour  valeur  le  pi*oduit  de  Taccélération  totale  par  la  masse 
du  point  matériel  A  (§  98).  Or,  celte  force  qui  communi- 
querait au  point  A  le  même  mouvement,  s'il  était  libre,  n'est 
autre  chose  que  l'action  exercée  sur  ce  point  par  le  corps  B 
qui  lui  donne  un  mouvement  obligatoire  ;  la  réaction  du 
point  matériel  A  sur  ce  corps  B,  ou,  en  d'autres  termes,  la 
force  d'inertie  du  point  matériel  A,  est  donc  égale  et  con- 
traire à  la  force  dont  on  vient  d*indiquer  la  grandeur  et  la 
direction.  Ainsi  la  force  d'inertie  du  point  A  est  égale  au 
produit  de  la  masse  de  ce  point  par  l'accélération  de  son 
mouvement,  et  elle  est  dirigée  en  sens  contraire  de  cette 
accélération.  Il  est  clair  qu'elle  s'évalue  en  kilogrammes 
comme  les  autres  forces. 

La  considération  de  la  force  d'inertie  présente  quelque 
utilité  dans  diverses  circonstances.  Donnons-en  un  exemple 
simple.  Si  Ton  tire  un  wagon,  au  moyen  d'une  corde,  de 
manière  à  lui  donner  un  mouvement  accéléré  sur  un  chemin 
de  fer  rectiligne  et  horizontal ,  la  corde  est  plus  tendue  que 
s'il  s'agissait  seulement  d'entretenir  l'unifonnilé  du  mouve- 
ment du  wagon  ;  la  résistance  exercée  par  le  wagon  sur  la 
corde  qui  le  tire  se  compose  de  celle  qu'il  exercerait  s'il 
avait  un  mouvement  uniforme ,  et  de  sa  force  d'inertie.  On 
peut  donc  dire  que,  en  tirant  la  corde  de  manière  à  produire 
le  mouvement  accéléré  du  wagon,  on  a  à  vaincre,  non-seu- 
lement les  résistîinces  qui  se  développent  dans  le  mouve- 
ment uniforme,  et  qui  sont  dues  aux  frottements  de  toutes 
sortes,  mais  encore  la  forc(»  d'inertie  du  wagon.  Si  l'on  veut 
ralentir  le  mouvement  du  wagon  ,  en  le  tirant  en  sens  con- 
traire de  son  mouvement,  on  a  encore  à  vaincre  la  force 
d'inertie,  qui  agit  alors  dans  le  sens  du  mouvement. 

La  force  d'inertie  d'un  point  matériel  en  mouvement  étant 
égale  et  contraire  à  la  force  qui  devrait  agir  sur  ce  point 
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matériel  supposé  libre  pour  lui  foire  prendre  le  mouvement 
qu1l  possède,  on  peut  la  regarder  comme  étant  la  résultante 
de  deux  forces  égales  et  contraires  aux  composantes  tan- 
gentielle  et  normale  de  cette  dernière  force  (§  110).  La 
composante  tangentielle  de  la  force  d'inertie,  qu'on  désigne 
souvent  sous  le  nom  do  f&rce  d'inertie  tangenîielh,  a 

d/o 

donc  pour  valeur  m-^,  et  est  dirigée  en  sens  contraire  du 

rff> 
mouvement  ou  dans  le  même  sens,  suivant  que  ^  est  posi- 

tif  ou  négatif.  Sa  composante  normale  est  égale  à ,  et 

est  toujours  dirigée  en  sens  contraire  du  rayon  de  cour- 
bure p  de  la  trajectoiit^  ;  ce  n*est  autre  chose  que  la  force 
centrifuge  que  nous  avons  déjà  trouvée  dans  le  cas  d'ua 
point  matériel  assujetti  à  se  mouvoir  sur  une  courbe  don- 
née, c'est-à-dire  dans  le  cas  où  la  trajectoire  était  seul^  obli-> 
gatoire,  et  non  la  loi  du  mouvement. 

On  ne  doit  pas  oublier  que  la  foœe  dlnertie  d*un  point 
matériel  est  une  réaction  exercée  par  ce  point  sur  le  corpa 
qui  l'oblige  à  prendre  un  mouvement  déterminé,  et  qu'en 
conséquence  cette  force  n'agit  pas  sur  le  point  matériel  lui- 
même. 


-♦e^ 


CHAPITRE  IV. 

igUILIBRE   KT  MOUTEMENT   RELATIFS   d'uN   POINT  MAT^.RIEL. 


§  159.  Wmrmem  apparevteii  dans  le  ai^weaieiit  rela- 

llf*  —  Si  ron  rapporte  les  diverses  positions  qu'occupe  suc- 
cessivement un  point  mobile  à  un  système  d'axes  qui  soient 
eux-mêmes  en  mouvement  dans  l'espace,  le  mouvement  ab- 
solu de  ce  point  peut  être  regardé  comme  résultant  de  la 
composition  de  son  mouvement  par  rapport  aux  axes  mo- 
biles et  du  mouvement  de  ces  axes  eux-mêmes.  Nous  avons 
vu  (§  80)  que,  dans  ce  cas,  raccélcration  j  dans  le  mouve- 
ment absolu  s'obtient  par  la  composition  de  trois  accéléra- 
tions, qui  sont  :  1"  l'accélération  /  dans  le  mouvement  d'en- 
trainement ,  c'est-à-dire  dans  le  mouvement  dont  serait 
animé  le  point  mobile  s'il  restait  en  repos  relatif  dans  la  po- 
sition où  il  se  trouve  ;  2*'  l'accélération  /'  dans  le  mouvement 
àj  point  par  rapport  aux  axes  mobiles;  S*"  une  accélération 
égale  à  2ci)«"sincc,  dirigée  perpendiculairement  au  plan 
qui  passe  par  la  vitesse  relative  v"  et  pai*  l'axe  instantané  de 
rotation  des  axes  mobiles,  et  dans  le  sens  dans  lequel  l'extré- 
mité de  la  ligne  qui  représente  la  vitesse  relative  tourne 
dans  la  rotation  insuintanée  autour  de  cet  axe.  Pour  effec- 
tuer la  composition  de  ces  trois  accélérations ,  menons  par 
un  point  quelconque  A,  fig.  67,  une  droite  AB  égaie  et  pa- 
rallèle à  celle  qui  représente  l'accélération  relative/';  puis, 
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par  le  point  B,  une  droite  BC  égale  et  parallèle  à  celle  qui 

représente  raccélcratîon  d*eu- 
tratuement  /;  enfin,  par  le 
\20>nMi&  P^înt  C,  une  droite  CD  égale 
et  parallèle  à  celle  qui  repré- 
sente la  troisième  accélération 
2Gi>r"sina:  la  droite  AD  re- 
présentera la  résultante  de  ces 
trois  accélérations  composan- 
F»g.«.  tes,  c'est-à-dire  l'accélération 

y  dans  le  mouvement  absolu. 

Il  est  clair  que  l'accéiération  représentée  par  la  droite  A  B, 
peut  être  regardée  à  son  tour  comme  étant  la  résultante  de 
trois  accélérations  représentées  respectivement,  quant  à 
leur  grandeur,  leur  direction  et  leur  sens,  parles  trois  droites 
AD,  DC,  CB.  La  première  de  ces  trois  accélérations  n*eftt 
autre  chose  que  l'accélération  j  dans  le  mouvement  absolu  ; 
et  les  deux  autres  sont  égales  et  contrairesaux  accélérations 
/  et  2ci)i?''sîna  que  nous  avons  considérées  précédemment. 
Donc  l'accélénition  /",  dans  le  mouvement  relatif  d'un  point 
par  rapport  à  des  axes  mobiles,  s'obtient  en  composant  l'ac- 
célération dans  le  mouvement  absolu  du  point,  avec  deux 
accélérations  égales  et  contraires  à  ces  deux  accélérations 
/  et  2 Cl) résina. 

Supposons  que  le  point  mobile  dont  nous  nous  occupons  soit 
un  point  matériel  de  masse  m.  La  force  qui  agit  sur  ce  point  ma- 
tériel détermine  l'accélération  /  de  son  mouvement  absolu  ; 
elle  est  égale  à  mj^  et  a  la  même  direction  et  le  même  sens 
que  l'accélération  j  (§§  95  et  98).  L'accélération  /',  dans  le 
mouvement  relatif ,  éumt  différente  de  l'accélération  j  dans 
le  mouvement  absolu,  un  observateur  qui  participe  au 
mouvement  des  axes  mobiles,  doit  voir  le  point  matériel  se 
déplacer  comme  s'il  était  soumis  à  Taction  d'une  force  autre 
que  celle  qui  agit  réellement  sur  lui  ;  il  doit  lui  sembler  que 
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ee  point  matériel  est  soumis  à  raction  d'une  force  égale  à 
mf'^  ayant  la  même  direction  et  le  même  sens  que  Faccélé- 
ration  /'.  Mais  cette  même  accélération  /'  pouvant  s'obtenir 
par  la  composition  de  Taccélérationy  avec  deux  accélérations 
égales  et  contraires  à  /  et  2Gi>t'''sina,  la  force  mj"  dont 
nous  venons  de  parler  se  trouvera  également  en  composant 
la  force  mj  dirigée  dans  le  sens  de  l'accélération  absolue  y, 
avec  deux  forces  mj'  et  Smo^r'^sina  dirigées  en  sens  con- 
traire des  accélérations  /  et  2cK)t'''sina.  Il  s'ensuit  que, 
pour  l'observateur,  qui  ne  voit  que  le  mouvement  relatif  du 
point  matériel,  et  qui  croit  que  c'est  un  mouvement  absolu, 
les  choses  se  passent  comme  si  ce  point  matériel  était  soumis, 
non  seulement  à  la  force  mj  qui  lui  est  réellement  appli- 
quée, mais  encore  aux  deux  autres  forces  ^tnj'  et  Imtùv"  sina 
dont  il  vient  d'être  question.  Ces  deux  dernières  forces  sont 
ce  qu'on  nomme  les  forcée  apparentée  dam  le  mouvement 
relatif. 

La  première  de  ces  deux  forces  apparentes,  celle  qui  a 
pour  valeur  m/,  et  qui  est  dirigée  en  sens  contraire  de  Tac- 
célération/,est  évidemment  égale  et  directement  opposée  à 
la  force  qui  serait  capable  de  donner  au  point  matériel  un 
mouvement  tel  qu'il  reste  en  repos  par  rapport  aux  axes  mo- 
biles. Si  nous  nous  reportons  à  la  définition  de  la  force  d'iner- 
tie (S  138),  nous  verrons  que  cette  première  force  apparente 
est  précisément  la  force  d'inertie  du  point  matériel  dans  son 
mouvement  d'enti*a!nement,  c'est-à-dire  dans  le  mouvement 
dont  il  serait  animé  s'il  était  lié  invariablement  aux  axes 
mobiles  et  entraîné  par  eux  dans  le  déplacement  qu'ils 
éprouvent. 

La  seconde  force  apparente  a  reçu  le  nom  de  force  cen- 
trifuge composée.  Pour  en  obtenir  la  valeur,  il  faut  conce- 
voir que  le  déplacement  élémentaire  des  axes  mobiles ,  qui 
ft'eflectue  immédiatement  après  l'instant  que  l'on  considère, 
soit  décomposé  en  une  rotation  autour  d'un  axe  instantané 

45 
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passant  par  le  point  où  se  trouve  le  mobile  à  cet  instant,  et 
en  une  translation  égale  au  mouvement  de  ce  même  point 
supposé  lié  aux  axes  mobiles  ;  si  a>  est  la  vitesse  angulaire 
dans  la  rotation  élémentaire  ainsi  obtenue,  et  a  Tangle  que 
Taxe  instantané  autour  duquel  cette  rotation  s^efiectue  fait 
avec  la  direction  de  la  vitesse  relative  v"  du  mobile,  la  force 
centrifuge  composée  a  pour  valeur  2moDr''sina.  Déplus, 
cette  force  est  dirigée  perpendiculairement  au  plan  qui  passe 
par  la  vitesse  relative  o"  et  par  Taxe  instantané  de  rotation 
des  axes  mobiles  ;  et  elle  agit  en  sens  contraire  du  sens  dans 
lequel  se  meut  l'extrémité  de  la  ligne  qui  représente  la  vi- 
tesse relative,  dans  la  rotation  instantanée  autour  de  cet  axe. 
§  160.  Équilibre  relatif  d'un  point  matériel.  —  La 
théorie  des  forces  apparentes  dans  le  mouvement  relatif,  qui 
vient  d'être  exposée  dans  le  paragraphe  précédent,  convient 
en  particulier  au  cas  où  le  point  matériel  que  Ton  considère 
se  meut  de  manière  ù  conserver  constamment  la  même  posi- 
tion par  rapport  aux  axes  mobiles ,  c'est-à-dire  au  cas  où  il 
est  en  équilibre  relatif.  Dans  ce  cas,  la  vitesse  relative  v" 
du  point  mobile  étant  nulle ,  la  force  centrifuge  composée 
2mcor"sina  est  aussi  nulle;  et  la  force 
d'iiieriic  correspondant  au  mouvement 
d'entraînement  est  la  seule  force  appa- 
rente qu'on  doive  joindre  à  la  force  réel- 
lement appliquée  au  point  matériel, 
pour  qu'on  puisse  assimiler  son  équili- 
bre relatif  à  un  équilibre  absolu. 

Pour  donner  un  exemple  d'équilibre 
relatif,  considérons  le  mouvement  uni- 
forme de  révolution  d'un  pendule  coni- 
que AC,  fig.  G8,  autour  de  la  verticale 
ÂB  menée  par  son  point  de  suspension, 
mouvement  dont  nous  nous  sommes  déjà 
occupés  (§  136).  Si  nous  rapportons  le  point  matériel  qiM 


Fig.  68. 
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lennine  le  pendule  à  des  axes  mobiles  animés  du  même  mou- 
vement de  rotation  autour  de  la  verticale  AB,  il  pourra  être 
regardé  comme  en  équilibre  par  rapport  à  ces  axes;  et  on 
exprimera  cet  équilibre  relatif  en  écrivant  que  la  résultante 
du  poids  mg  du  point  matériel  et  de  la  force  apparente  qu*on 
doit  joindre  à  ce  poids  d'après  ce  qui  précède,  est  dirigée 
normalement  à  la  surface  sphérique  sur  laquelle  le  point 
matériel  est  assujetti  à  rester.  Or,  cette  force  apparente  se 

réduit  ici  à  la  force  .centrifuge  — —  ,  correspondant  au  mou- 
vement circulaire  et  uniforme  du  point  matériel  supposé  lié 
invariablement  aux  axes  mobiles  et  entraîné  par  eux  dans 
leur  rotation  autour  de  AB.  Prenons  donc,  sur  la  verticale 
du  point  C,  une  longueur  C  E  égale  à  mg  ;  puis,  sur  le  pro- 
longement du  rayon  CD  du  cercle  que  décrit  le  point  C,  une 

longueur  CF  égale  à :  la  diagonale  CG  du  parallélor 

7' 

gramme  construit  sur  les  lignes  CE,  CF,  doit  être  dirigée 
dans  le  prolongement  du  fil  de  suspension  AC,  qui  n*est 
autre  chose  que  le  rayon  de  la  sphère  sur  laquelle  le  point  C 
est  obligé  de  rester.  D'après  cela  on  a  la  proportion 

CE       AD 
ÊG^DC  ' 

si  l'on  y  remplace  les  diverses  lignes  par  leurs  valeurs ,  et 
qu'on  résolve  ensuite  par  rapport  à  la  vitesse  r  du  point  ma- 
tériel, on  en  déduit 


v  =  r\Jl, 


résultat  conforme  à  ce  que  nous  avions  trouve  précédem- 
ment. 
§  141.  M^aveatent  relatif  d'an  polat  matériel.— 

La  théorie  exposée  dans  le  §  1.^9,  montre  que  tout  mouve- 
ment relatif  d'un  point  mat(*riel  peut  être  traité  comme  nn 
45. 


r 
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mouvement  absolu,  à  la  condition  de  joindre  aux  forces  qui 
agissent  réellement  sur  le  point  matériel,  les  deux  forces  ap- 
parentes dont  nous  avons  défini  la  grandeur,  la  direction  et 
le  sens.  Tous  les  théorèmes  qui  ont  été  établis,  pour  le  mou- 
vement absolu  d'un  point  matériel  libre,  sont  donc  applica- 
bles au  mouvement  relatif,  en  tenant  compte  de  ces  deux 
forces  apparentes.  Il  est  complètement  inutile  que  nous  pas- 
sions en  revue  ces  divers  théorèmes,  pour  faire  voir  ce  qu'ils 
deviennent  quand  on  les  applique  à  un  mouvement  relatif. 
Nous  nous  contenterons  de  dire  que,  dans  le  cas  du  théorème 
des  forces  vives  (§§  116  et  119),  la  force  centrifuge  com- 
posée disparaîtra  toujours  d'elle-même,  et  on  pourra  raison- 
ner sans  en  tenir  aucun  compte  ;  parce  que,  cette  force  étant 
dirigée  perpendiculairement  à  la  direction  de  la  vitesse  re- 
lative du  point  mobile,  son  travail  sera  toujours  nul  (g  117). 

Les  théorèmes  établis  pour  le  mouvement  absolu  d'un  point 
matériel  assujetti  à  rester  sur  une  courbe  fixe  ou  sur  une  sur- 
face fixe ,  sont  également  applicables  au  mouvement  relatif 
d'un  point  matériel  assujetti  à  rester  sur  une  courbe  ou  sur 
une  sui'facc,  à  la  condition  de  joindre  les  forces  apparentes  ci- 
dessus  indiquées  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  ce 
point  ;  mais  il  faut  pour  cela  que  la  courbe  et  la  surface  dont 
il  s'agit  soient  fixes  relativement  aux  axes  mobiles  auxquels 
on  rapporte  les  diverses  positions  du  point  matériel,  c'est-à- 
dire  qu'elles  participent  au  mouvement  dont  ces  axes  sont 
animés. 

Considérons  en  particulier  le  mouvement  d'un  point  ma- 
tériel libre  par  rapport  à  des  axes  qui  sont  animés  d'un 
mouvement  de  translation  dans  l'espace.  D'après  la  nature 
du  mouvement  des  axes  mobiles  ,  la  vitesse  angulaire  a>  qui 
entre  dans  Texpression  de  la  force  centrifuge  composée,  est 
égaie  à  zéro  :  cette  force  centrifuge  composée  est  donc  nulle, 
et  des  deux  forces  apparentes ,  qu'on  doit  joindre  aux  forces 
réelles  pour  pouvoir  traiter  le  mouvement  relatif  comme  un 
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mouvement  absolu,  il  ne  reste  que  la  force  d'inertie  corres- 
pondant au  mouvement  d'entraînement.  Soient  j7i,  yi,  ^i, 
les  coordonnées  de  l'origine  des  a\cs  mobiles,  rapportées 
à  un  système  d'a\es  fixes  auxquels  ces  axes  mobiles  restent 
constamment  parallèles.  L'accélération  totale,  dans  le  mou- 
vement d'entraînement,  a  évidemment  pour  composantes  pa- 
rallèles aux  axes,  les  quantité^ 

d^Xi        d}yi         d^Zi 
IF  '      IF  '      IF  ' 

en  sorte  que  les  composantes  de  la  force  d'inertie  du  point 
matériel  de  masse  m ,  dans  ce  mouvement  d'entratnement, 
sont 

d}x\  (Pyi  d}z\ 

dt^  dt^  '  dt^ 

Si  l'on  désigne  par  ^,  n^  Ç,  les  coordonnées  du  point  maté- 
riel par  rapport  aux  axes  mobiles,  et  par  X,  Y,  Z,  les  com- 
posantes, suivant  ces  axes ,  de  la  résultante  des  forces  qui 
sont  appliquées  à  ce  point,  on  aura  (§  121)  les  équations 
difierentielles  suivantes ,  pour  déterminer  son  mouvement 
relatif 


dt 

d^xt 

d\       ^. 
dt 

d'y, 
-  "•  dt'   ' 

m  — -  =  z  - 
dt 

d^zi 
dt^ 

On  aurait  pu  trouver  immédiatement  ces  équations  diiïcren- 
tielles,  sans  s'appuyer  sur  la  théorie  des  forces  apparentes 
dans  les  mouvements  relatifs,  en  partant  des  équations  dif- 
férentielles du  mouvement  absolu  (§  121  ),  et  remarquant 
que  les  coordonnées  absolues  x,  y,  z,  du  point  mobile  sont 
re  spectivement  égales  à$-|-j?i,yî-|-yi,Ç-l-2^i. 
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Si  les  axes  mobiles ,  auxquels  on  rapporte  les  positions 
successives  du  point  matériel,  sont  animés  d'un  mouvement 
de  translation  recliligne  et  uniforme,  non-seulement  la  force 
centrifuge  composée  est  nulle,  mais  il  en  est  de  même  de  la 
force  dlnertie  correspondant  au  mouvement  d'entraînement; 
puisque,  dans  un  mouvement  rectiligne  et  uniforme,  Faccé- 
lération  totale  est  constamment  nulle.  Il  n'y  a,  dans  ce  cas, 
aucune  force  apparente  ù  joindre  aux  forces  réelles ,  pour 
que  le  mouvement  relatif  puisse  être  traité  comme  un  mou- 
vement absolu.  Les  équations  difiérentielles  sont  les  mêmes, 
qu'il  s'agisse  du  mouvement  absolu  ou  du  mouvement  re- 
latif. 

§  142.  Monvement  relatif  de  deux  points  matériels 
qal  ne  sont  soumis  qn^à  leurs  actions  matnelles.  — 
Deux  points  matériels  A ,  B,  en  mouvement,  n'étant  soumis 
qu'aux  actions  égales  et  contraires  qu'ils  exercent  l'un  sur 
l'autre ,  concevons  que  le  point  B  soit  rapporté  à  un  système 
d'axes  coordonnés  qui  se  meuvent  parallèlement  à  eux- 
mêmes  de  manière  à  passer  constamment  par  le  point  A  : 
nous  allons  nous  proposer  de  déterminer  le  mouvement  du 
point  B  par  rapport  à  ces  axes  mobiles.  Soient  m  la  masse 
du  point  A ,  m'  celle  du  point  B,  F  la  force  à  laquelle  le 
point  B  est  soumis  et  qui  émane  du  point  A,  r  la  distance  des 
deux  points,  et  ^,  n,  (,  les  coordonnées  du  point  B  par  rap- 
port aux  axes  mobiles.  La  force  F  est  dirigée  suivant  la 
ligne  droite  qui  joint  le  point  A  au  point  B  ;  nous  suppose- 
rons d'ailleurs  qu'elle  est  attractive,  c'est-à-dire  qu'elle  tend 
à  rapprocher  le  point  B  du  point  A  ;  il  suffirait  de  changer 
son  signe  dans  les  équations  que  nous  allons  établir,  pour 
que  ces  équations  convinssent  au  cas  où  elle  serait  répul- 
sive. 

Les  composantes  de  la  force  F  suivant  les  axes  coordonnés 
sont 
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r 


r  ♦• 


A  ces  composantes  de  la  force  qui  agit  réellement  sur  le 
point  B|  nous  devons  ajouter  les  composantes  de  la  force 
d'inertie  de  ce  point  dans  son  mouvement  d*entratnement. 
Ofi  la  force  qui  agit  sur  le  point  A  est  égale  et  contraire  à 
celle  qui  agit  sur  le  point  B  ;  en  sorte  que  ces  composantes 
suivant  les  axes  sont 

t?^         1?^         r.^ 


L'accélération  totale  du  mouvement  absolu  du  point  A  est 
donc  la  résultante  de  trois  accélérations  dirigées  suivant  les 
axes  et  ayant  pour  valeurs 


1.? 


If! 

m 


IfS 

m      r 


-F 

m      r  m      r 

Cette  accélération  totale  étant  celle  du  mouvement  d'entraî- 
nement du  point  B,  les  composantes  de  sa  force  d'inertie  daAs 
ce  mouvement  d'entraînement  seront 


m      r 


-îîi  F  " 
m      r 


m      r 


D'après  cela  les  équations  difTérentielles  du  mouvement  re- 
latif du  point  B  seront 


dt-^  \m      m'J       r' 

dO  \wi       m  /      r 


Lorsque  l'on  connaîtra  la  loi  suivant  laquelle  la  force  F  varie 
avec  la  position  que  le  point  B  occupe  par  rapport  au  point 
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A,  on  u*aura  plus  qu*à  intégrer  les  équations  différentielle» 
qu'on  vient  d*obtcnir,  pour  avoir  sous  forme  finie  les  équa- 
tions du  mouvement  relatif  du  point  B. 

Il  est  aisé  de  voir  que  ce  mouvement  relatif  du  point  B  est 
de  même  nature  que  le  mouvement  absolu  dont  il  serait  animé 
s'il  ét;iit  soumis  à  la  même  force  attractive  F  émanant  d'an 
point  fixe.  En  effet ,  si  Ton  mène  trois  axes  coordonnés  par 
ce  point  fixe,  et  qu'on  désigne  par  x,  y,  z,  les  coordonnées 
du  point  B  par  rapport  à  ces  axes,  et  par  r  la  distance  qui  le 
sépare  de  lorigine,  on  aura  les  équations  différentielles  sui- 
vantes, pour  déterminer  son  mouvement  absolu 

^__ i.F* 

A»  m'     r  ' 

dt^  m'      r' 

£z i_     z 

dt^~       m'^'r' 

Ces  équations  différentielles  ne  diffèrent  de  celles  qui  déter- 
minent le  mouvement  relatif  du  point  B,  par  rapport  aux  axes 
mobiles  passant  par  le  point  A,  qu'en  ce  que  le  facteur  con- 

1         1 

stant 1 — 7  qui  multiplie  les  composantes  de  la  force  F,  y 

m       fn 

est  remplacé  par  le  facteur  — ,.  Les  intégrales  de  ces  deux 

m 

systèmes  d'équations  différentielles  s'obtiendront  donc  de  la 

même  manière,  et  auront  exactement  la  même  forme. 

Considérons  en  particulier  le  cas  où  la  force  F  varie  en 

raison  invei*se  du  carré   de  la  distance  des  deux  points 

A  vi  B.  Le  mouvement  relatif  du  point  B  par  rapport  à  des 

axes  de  direction  constante  menés  par  le  point  A  sera  de 

même  nature  que  celui  que  nous  avons  étudié  dans  le  §  i3&. 

Dans  ce  mouvement  relatif,  le  point  B  ne  sortira  pas  d'un 

plan  mené  par  la  direction  de  sa  vitesse  relative  initiale  et 
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par  le  point  A  ;  et  il  décrira  dans  ce  plan  une  section  conique 
ayant  le  point  A  pour  foyer. 
§  143.  l<«is  de  Kepler;  gravitation  anlvenelle. — 

L'étude  approfondie  du  mouvement  des  planètes  autour  du 
soleil  a  conduit  Kepler  à  reconnaître  que  ce  mouvement  s'ef- 
rectae  d'après  les  lois  suivantes  : 

Première  loi.  Les  planètes  décrivent  autour  du  soleil  des 
sUlpses  dont  cet  astre  occupe  un  des  foyers. 

Deuxième  loi.  Les  aires  des  portions  d*ellipse  parcourues 
successivement  par  le  rayon  vecteur  qui  joint  une  planète  au 
soleil ,  sont  entre  elles  comme  les  temps  employés  à  les  par- 
courir. 

Troisième  loi.  Les  carrés  des  temps  des  révolutions  des 
planètes  autour  du  soleil,  sont  entre  eux  comme  les  cubes 
des  grands  axes  de  leurs  orbites. 

Cest  en  parlant  de  ces  lois  que  Newton  est  arrivé  à  la  dé- 
couverte de  la  gravitation  universelle.  Nous  allons  voir 
comment  cette  grande  loi  de  la  nature  peut  se  déduire  de 
celles  que  Kepler  avait  fait  connaître. 

Dans  le  système  de  Copernic,  que  les  lois  de  Kepler  n'ont 
fait  que  compléter,  on  regardait  le  soleil  comme  fixe.  Le 
mouvement  des  planètes  autour  du  soleil,  tel  quil  est  défini 
par  les  lois  de  Kepler,  était  donc  considéré  comme  un  mouve- 
ment absolu.  Plaçons-nous  d'abord  à  ce  point  de  vue,  et  voyous 
quelles  sont  les  conséquences  qu'on  peut  en  tirer.  De  ce  que 
l'orbite  de  chaque  planète  est  contenue  tout  entière  dans  un 
plan  passant  par  le  soleil,  et  de  ce  que  les  aires  décrites  par 
le  rayon  vecteur  qui  joint  la  planète  au  soleil  sont  propor- 
tionnelles aux  temps  employés  à  les  décrire ,  nous  pouvons 
conclure  immédiatement  que  la  planète  se  meut  sous  l'action 
d'une  force  qui  est  constamment  dirigée  vers  le  soleil  (§  1 1 5). 
Chaque  planète  décrivant  une  ellipse  dont  le  soleil  occupe 
un  des  foyers,  il  en  résulte  nécessairement  :  1°  que  la  force 
qui  lui  est  appliquée  tend  à  la  rapprocher  du  soleil,  puisque 
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la  concavité  de  sa  trajectoire  est  tournée  vers  cet  astre; 
S"*  que  cette  force  varie  en  raison  inverse  du  carré  de  la  dis- 
tance delà  planète  au  soleil  (§  124).  Enfin,  si  nous  désignons 
par  T  la  durée  de  la  révolution  d*une  planète  autour  du  soleil, 
et  par  F  la  force  qui  détermine  son  mouvement;  et  si,  en . 
outre,  nous  adoptons  les  notations  du  §  134,  nous  aurons 


T 

2jr       2itav'o 

d'où 

et  par  suite 

_  mp  _  471  a'  m  ^ 

a» 

mais,  d'après  la  troisième  loi  de  Kepler,  =q  a  la  même  va- 
leur pour  les  divei'ses  planètes  :  donc,  si  toutes  les  planètes 
étaient  ramenées  à  la  même  distance  du  soleil,  les  forces 
telles  que  F  qui  tendent  à  les  rapprocher  du  soleil  seraient 
proportionnelles  à  leurs  masses.  On  peut  résumer  cesdiflfé- 
rents  résultats ,  en  disant  que  les  forces  qui  déterminent  le 
mouvement  des  planètes  sont  :  1°  dirigées  vers  le  soleil; 
T  proportionnelles  aux  masses  des  planètes;  y  inversement 
proportionnelles  au\  carrés  des  distances  qui  existent  entre 
elles  et  le  soleil. 

Le  mouvement  de  révolution  de  la  lune  autour  de  la 
terre,  et  celui  des  satellites  de  Jupiter,  deSaturae,  dUranus 
et  de  Neptune  autour  des  planètes  dont  ils  dépendent,  mon- 
trent que  ces  diverses  planètes  exercent  sur  leurs  satellites 
des  actions  analogues  à  celles  que  le  soleil  exerce  sur  les 
planètes;  elles  peuvent  donc  attirer  le  soleil,  tout  aussi  bien 
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qu'elles  sont  attirées  par  lui ,  et  aussi  elles  peuvent  s'attirer 
mutuellement.  On  est  conduit  par  là  à  l'idée  d'une  attraction 
s'exerçaut  d'une  manière  générale  entre  deux  quelconques 
des  corps  qui  font  partie  de  notre  système  planétaire ,  et  il 
est  naturel  d'admettre  que  cette  attraction  suit  les  lois  que 
nous  avons  trouvées  pour  les  actions  exercées  par  le  soleil 
sur  les  planètes. 

Il  est  vrai  que,  dès  que  l'on  admet  que  le  soleil  est  attiré 
par  les  planètes  qui  l'entourent,  on  ne  peut  plus  le  regarder 
comme  fixe;  il  doit  se  mouvoir  par  suite  des  actions  qu'il  en 
éprouve,  et  par  conséquent  les  lois  de  Kepler  se  rapportent, 
non  pas  au  mouvement  absolu  des  planètes,  mais  à  leur  mou- 
vement par  rapport  à  des  axes  de  direction  constante  menés 
par  le  soleil.  Les  déductions  que  nous  avons  tirées  de  ces 
lois,  en  regardant  le  soleil  comme  fixe,  ne  doivent  donc  pas 
être  considérées  comme  rigoureuses.  Observons  cependant 
que  le  mouvement  relatif  d'une  planète  par  rapport  au  soleil, 
dans  le  cas  où  ces  deux  corps  ne  seraient  soumis  qu'à  leurs 
actions  mutuelles,  doit  s'effectuer  suivant  les  mêmes  lois  que 
le  mouvement  absolu  dont  la  planète  serait  animée  si  le  so- 
leil était  fixe  et  qu'il  exerçât  sur  elle  la  même  force  attractive 
(§  4^2);  en  sorte  que,  si  ce  mouvement  relatif  satisfait  aux 
deux  premières  lois  que  Kepler  a  trouvées ,  il  en  serait  de 
même  du  mouvement  absolu  dont  il  vient  d'être  question  ;  et, 
par  suite,  on  est  en  droit  de  tirer  de  ces  deux  premières  lois, 
reconnues  vraies  dans  le  mouvement  relatif  d'une  planète 
autour  du  soleil,  les  conséquences  qu'on  en  a  déduites  en  ad- 
mettant que  le  soleil  était  fixe  et  que  ces  lois  s'appliquaient 
au  mouvement  absolu  de  la  planète. 

L'existence  de  plusieurs  planètes  autour  du  soleil  fait  que 
cette  dernière  considération  ne  peut  pas  être  appliquée  en 
toute  rigueur,  puisqu'on  ne  peut  pas  admettre  que  le  soleil  se 
meuve  sous  l'action  d'une  planète,  sans  céder  en  même  temps 
aux  dictions  de  toutes  les  autres.  D'après  cela ,  si  les  lois  de 


256  LIVRE   II.  —  DYNAMIQUE.    PREMIÈRE   PARTIE. 

Kepler  étaient  rigoureusement  vraies,  les  conséquences  que 
nous  en  avoas  déduites,  en  regai*dant  le  soleil  comme  fixe,  ne 
seraient  pas  exactes,  et  auraient  besoin  d'être  modifiées.  Mais 
il  n'en  est  pas  ainsi ,  et  c*est  précisément  le  contraire  qui  a 
lieu  ;  les  résultats  auxquels  nous  avons  été  conduits,  relative- 
ment aux  forces  d'attraction  que  le  soleil  exerce  sur  les  pla- 
nètes, sont  exacts,  tandis  que  les  lois  de  Kepler,  qui  nous  ont 
servi  de  point  de  départ  pour  arriver  à  ces  résultats,  ne  sont 
qu'approchées.  Voici  l'idée  qu'on  doit  se  faire  de  la  manière 
dont  s'effectuent  les  mouvements  des  divers  corps  qui  font 
partie  de  notre  système  planétaire. 

Deux  portions  quelconques  de  matière ,  appartenant  à  ce 
système ,  exercent  l'une  sur  l'autre  des  actions  attractives 
égales  et  contraires ,  dont  l'intensité  peut  être  représentée 
par 

ftnm' 

—pr-^ 

m  et  m'  étant  les  masses  de  ces  deux  portions  de  matière,  r 
la  distance  qui  les  sépare,  et/  une  quantité  constante  qui  est 
l'attraction  de  l'unité  de  masse  sur  l'unité  de  masse  à  l'unité 
de  distance  ;  c'est  en  cela  que  consiste  la  loi  de  la  gravitation 
universelle.  Les  dimensions  du  soleil  et  des  divers  corps  qui 
circulent  autour  de  lui  sont  tellement  petites  par  rapport  à 
leurs  distances  mutuelles,  qu'on  peut  les  assimiler  à  autant 
de  points  matériels  agissant  les  uns  sur  les  autres,  confor- 
mément à  la  loi  que  nous  venons  d'énoncer;  ce  n'est  guère 
que  quand  on  s'occupe  de  la  forme  des  planètes,  et  des  phé- 
nomènes qui  se  passent  à  leur  surface,  qu'il  y  a  Heu  de  re-' 
garder  ces  corps  comme  formés  par  la  réunion  d'un  grand 
nombre  de  parties  entre  lesquelles  s'exercent  des  actions  at- 
tractives satisfaisant  à  la  même  loi.  Le  mouvement  de  chacun 
des  points  matériels  auxquels  nous  réduisons  ainsi  le  soleil, 
les  planètes  et  leurs  satellites,  est  déterminé  par  la  résultante 
des  actions  qu'il  éprouve  de  la  part  de  tous  les  autres  ;  et  par 
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conséquent  ce  mouvement  doit  être  très-complexe,  en  raison 
du  grand  nombre  des  points  matériels  qu'on  a  ainsi  à  consi- 
dérer, et  du  changement  continuel  de  leurs  positions  rela- 
tives. Mais  la  masse  du  soleil  étant  extrêmement  grande  par 
rapport  aux  masses  de  tous  les  autres  corps,  il  s'ensuit  que, 
d'une  part ,  cet  astre  se  déplace  très-peu  sous  l'action  des 
forces  qui  lui  sont  appliquées ,  de  sorte  que  les  choses  se 
passent  à  peu  près  comme  s'il  était  complètement  immobile  ; 
d'une  autre  part,  la  résultante  de  toutes  les  forces  auxquelles 
une  planète  quelconque  est  soumise,  ne  diffère  pas  beau- 
coup de  l'attraction  qu'elle  éprouve  de  la  part  du  soleil,  de 
sorte  que  la  planète  se  meut  à  très-peu  près  de  même  que  si 
le  soleil  agissait  seul  sur  elle.  C'est  cette  circonstance  qui 
finit  que  Kepler  a  pu  trouver  les  lois  qui  portent  son  nom, 
lois  qui  seraient  exactes  si  le  soleil  était  immobile  et  que 
chaque  planète  ne  fût  attirée  que  par  cet  astre,  mais  qui  ne 
sont  qu'approchées,  en  raison  du  déplacement  continuel  du 
soleil,  et  des  actions  que  chaque  planète  éprouve  de  la  part 
de  toutes  les  autres. 

§  1^.  La  lune,  satellite  de  la  terre,  étant  beaucoup 
plus  rapprochée  de  cette  planète  que  du  soleil,  il  en  résulte 
que  l'attraction  qu'elle  éprouve  de  la  part  de  la  terre  n'est 
pas  petite  par  rapport  à  celle  qu'elle  éprouve  de  la  part  du 
soleil;  la  petitesse  de  la  masse  de  la  terre,  comparée  à  la 
masse  du  soleil,  est  en  grande  partie  compensée  parla  grande 
proximité  de  la  lune  et  de  la  terre.  C'est  ce  qui  fait  que  le 
mouvement  de  la  lune  autour  du  soleil  est  loin  de  satisfaire 
aux  deux  premières  lois  de  Kepler.  Mais  ce  qu'il  nous  im- 
porte de  connaître,  c'est  le  mouvement  de  la  lune  autour  de 
la  terre,  c'est-à-dire  le  mouvement  relatif  de  ce  satellite  rap- 
porté à  des  axes  de  direction  constante  passant  par  le  centre 
du  globe  terrestre.  Pour  étudier  ce  mouvement  relatif,  on  peut 
le  traiter  comme  un  mouvement  absolu,  pourvu  qu'aux  for- 
ces réelles  qui  agissent  sur  la  lune  on  joigne  la  force  d'inertie 
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correspondsint  au  mouvement  d'entratnement  (§  141).  Soient 
mj  i»S  m" y  les  masses  du  soleil,  de  la  terre  et  de  ia  lune,  d  la 
distance  du  soleil  à  la  terre,  d!  la  distance  du  soleil  à  la  lune, 

et  r  la  distance  de  la  lune 
^ — ^^^ ^  jj^  terre.  La  lune  L, 


III — -^  fig  ^^i  est  soumise  :  l*à 

Fig.M.  l'attraction  de  la  terre 

T,  dirigée  suivant  LT,  et  égale  à  ^^^  ;  T  à  l'attraction  du 

fmm" 

soleil  S,  dirigée  suivant  LS,  et  égale  à  —pï—  •  La  terre  T 

•^    *  .        «         ffMv!  ftn'tn"  ,.  .    , 

étant  soumise  aux  deux  forces    ^    >  "~75 —  dingees  res-^ 

pectivement  suivant  les  lignes  TS,  TL,  l'accélération  totale 
dans  son  mouvement  absolu  est  la  résultante  des  accéléra*- 

tions*^  i'~r  d"**gées  suivant  ces  droites  TS,  TL  ;  donc  la 

force  dlnerlie  de  la  lune,  dans  son  mouvement  d'entraînement , 
est  la  résultante  de  deux  autres  forces  qui  sont  :  !•  une  force 

égale  à'    ^    et  dirigée  suivant  la  ligne  LN  parallèle  à  ST; 

fm"* 
2"  une  force  égale  à*^— j-  et  dirigée  suivant  la  ligne  LT.  Les 

forces,  tant  apparentes  que  réelles,  dont  on  doit  tenir  compte 

pour  pouvoir  traiter  le  mouvement  relatif  de  la  lune  comme 

un  mouvement  absolu,  sont  donc  au  nombre  de  quatre, 

,     ,      ,  fmm"  fm"^   ,.  .   , 
savoir  :  1°  deux  forces  égales  a       .     ,  —^'t  dirigées  toutes 

fmtn" 

deux  suivant  LT  ;  2°  une  force  égale  à  —jr  »  dirigée  sui- 
vant LS  ;  3°  enfin  une  force  égale  à  ,  dirigée  suivant 

LN.  La  distance  LT  ou  r  de  la  lune  à  la  terre  étant  environ 
quatre  cents  fois  plus  petite  que  la  distance  TS  on  rf  de  la 
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lerre  au  soleil,  il  s'ensuit  que  les  deux  dernières  forces  n'ont 
jamais  entre  elles  qu'une  différence  très-faible,  et  que  les  di- 
rections de  ces  forces  ne  s'éloignent  jamais  beaucoup  d'être 
opposées  l'une  à  Tautre  ;  la  résultante  de  ces  deux  dernières 
forces  est  donc  toujours  très-petite ,  de  sorte  que  la  lune  se 
meut  à  peu  près  comme  si  elle  n'était  soumise  qu'aux  deux 
premières  forces.  Or,  il  est  aisé  de  voir  que,  si  Ton  ne  tient 
compte  que  de  ces  deux  premières  forces,  on  trouvera  préci- 
sément le  mouvement  relatif  dont  la  lune  serait  animée  au- 
lour  de  la  terre,  si  ces  deux  corps  n'étaient  soumis  qu'à  leurs 
actions  mutuelles;  et  par  conséquent  ce  mouvement  s'effec- 
tuera conformément  aux  deux  premières  lois  de  Kepler 
(§  ihi).  La  résultante  des  deux  autres  forces,  dont  on  né- 
glige ainsi  l'action  dans  une  première  approximation,  cons- 
titue ce  qu'on  nomme  la  force  perturbatrice  du  mouvement 
de  la  lune;  elle  a  pour  effet  de  faire  prendre  à  la  hinc  un 
mouvement  un  peu  différent  du  mouvement  elliptique  dont 
elle  serait  animée  sans  cela ,  par  rapport  aux  axes  de  direc^ 
tion  constante  menés  par  le  centre  de  la  terre. 

Dans  ce  qui  précède ,  nous  n'avons  pas  tenu  compte  des 
actions  que  la  lune  et  la  terre  éprouvent  de  la  part  des  pla- 
nètes antres  que  la  terre.  A  la  rigueur,  on  doit  en  tenir 
compte,  et  cela  ne  présente  pas  plus  de  difficulté  que  ce  que 
nous  avons  fait  en  ne  considérant  que  les  actions  du-  soleil 
sur  ces  deux  corps  ;  mais  il  n'en  résuite  qu'une  modification 
peu  importante  de  la  force  perturbatrice  du  mouvement  de 
la  lune. 

Le  mouvement  relatif  de  la  lune  autour  de  la  terre  s'effcc^ 

tuant  à  peu  près  de  la  même  manière  que  si  ces  deux  corps 

n'étaient  soumis  qu'à  leurs  actions  mutuelles ,  et  la  masse 

m"  de  la  lune  étant  petite  par  rapport  à  la  masse  7n!  de  la 

m'        ,     ^^   \ 
terre,puisque  leur  rapport  —7  est  égal  a  ^  >  on  peut  regarder 

l'accélération  totale  dans  le  mouvement  relatif  de  la  lune 
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ftn* 
comme  sensiblement  égale  à *^.  Cette  accélération  n*est 

donc  autre  chose  que  celle  qui  est  due  à  l'attraction  de  la 
terre  sur  un  corps  placé  à  la  distance  où  se  trouve  la  lune. 
Or,  la  lune  emploie  27^321661  ou  2  360  592  secondes,  à  faire 
un  tour  entier  autour  de  la  teri*e  ;  si  Ton  regarde  son  mou-" 
vement  comme  circulaire  et  uniforme,  ce  qui  n*est  pas  très- 
loin  de  la  vérité,  et  qu*on  prenne  le  rayon  de  son  orbite  égal 
à  60  fois  le  rayon  de  la  terre ,  on  en  déduit  que  sa  vitesse  est 
de  10i6'",7  par  seconde;  en  divisant  le  carré  de  cette  vitesse 
par  le  rayon  de  l'orbite,  on  a  0"',002  706 1  pour  l'accélération 
du  mouvement  lunaire  :  il  suffit  dès  lors  de  multiplier  ce  der- 
nier nombre  par  le  carré  de  60,  pour  avoir  l'accélération 
produite  par  l'attraction  de  la  terre  sur  un  corps  placé  près 
de  sa  surface.  Le  résultat  de  cette  multiplication  est  9*,743i| 
qui  ne  diffère  pas  beaucoup  de  l'accélération  g  due  à  l'action 
de  la  pesanteur  dont  la  valeur  est  9^,8088.  Si  l'on  observe 
que  nous  avons  raisonné  en  ne  tenant  pas  compte  de  l'effet 
produit  par  la  force  perturbatrice  due  au  soleil,  en  négli- 
geant la  masse  de  la  lune  par  rapport  à  celle  de  la  terre,  et 
en  regardant  le  mouvement  de  la  lune  comme  circulaire  et 
unifoiTnc ,  on  comprendra  que  cela  peut  sulBi*e  pour  expli- 
quer la  différence  entre  les  deu\  nombres  que  nous  venons 
de  comparer.  On  reconnaît  en  effet  que,  si  l'on  a  égard  aux 
causes  d'erreur  que  nous  signalons ,  et  à  quelques  autres 
dont  nous  n'avons  pas  parlé ,  il  y  a  identité  complète  entre 
l'accélération  g  des  corps  qui  tombent  près  de  la  surface  de 
la  terre,  et  la  valeur  que  Ton  trouve  pour  cette  accélération 
en  la  déduisant  du  mouvement  de  la  lune  d'après  la  loi  de 
la  gravitation  universelle.  La  pesanteur  à  la  surface  de  la 
terre  n'est  donc  qu'un  cas  particulier  de  cette  gravitation 
universelle  à  la  connaissance  de  laquelle  Newton  a  été  con- 
duit en  partant  des  lois  de  Kepler. 
§  165.  On  comprend  très-bien  que  l'on  puisse  négliger 
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les  dimensions  du  soleil  et  des  planèles,  et  assimiler  c^ 
divers  corps  à  de  simples  points  matériels,  quand  on  ne 
considère  que  les  attractions  quils  exercent  les  uns  sur  les 
autres ,  parce  que  leurs  distances  mutuelles  sont  très- 
grandes  par  rapport  à  leurs  dimensions;  on  comprend 
encore  qu'on  puisse  agir  ainsi  quand  on  s'occupe  de  l'attrac- 
tion de  la  terre  sur  la  lune  :  mais  quand  on  en  vient  à  con- 
sidérer l'attraction  que  la  masse  entière  de  la  terre  exerce 
sur  un  corps  placé  ù  sa  surface,  comme  nous  l'avons  fait  il 
n'y  a  qu'un  instant,  il  n'est  évidemment  plus  permis  de  faire 
abstraction  des  dimensions  de  la  terre.  Nous  allons  voir  ce- 
pendant qu'on  est  en  droit  de  raisonner,  même  dans  ce  der- 
nier cas,  comme  si  toute  la  masse  de  la  terre  était  réunie 
en  son  centre.  Pour  cela  nous  allons  déterminer  la  i*ésul- 
tante  des  attractions  que  les  diverses  parties  d'un  corps 
sphériqne  homogène,  ou  formé  de  couches  sphériquos  con- 
centriques homogènes^  exercent  sur  un  point  matériel. 

Considérons  d'abord  une 
*  couche  spherique  homogène 
C,  fig.  70,  et  supposons  que 
le  point  matériel  attiré  A  soil 
en  dehors  de  celle  couche. 
Nous  raisonnerons  comme  si 
la  matière  existait  d'une  manière  continue  dans  la  totalité  du 
volume  occupé  par  la  couche  C,  sans  <iu'aucun  espace  vide 
existe  entre  les  diverses  parties  matérielles  qui  la  consti- 
tuent; et  en  décomposant  cette  couche  en  éléments  de  di- 
mensions infiniment  petites  dans  tous  les  sens,  nous  regar- 
derons ces  divers  éléments  comme  autant  de  points  matériels 
dont  les  masses  sont  proportionnelles  à  leurs  volumes. 
Soient  R  le  rayon  extérieur  de  la  couche,  R'  son  rayon  inté- 
rieur, a  la  distance  de  son  centre  0  au  point  A,  r  la  dis- 
tance d*un  point  quelconque  M  au  point  0,  9  Tangle  MO  A , 
^  l'angle  que  le  plan  MO  A  fait  avec  un  plan  fixe  mené  par 

40 
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AO,  m  la  masse  du  point  matériel  A,  et  p  la  masse  de  la 
matière  contenue  dans  Tunité  de  volume  de  la  couche  C.  Un 
élément  de  volume,  correspondant  aux  variations  rfr,  rf9,  dff 
des  trois  coordonnées  polaires  du  point  M ,  est  représenté 
par 

la  masse  de  la  matière  que  cet  élément  de  volume  renferme 
est  donc  égale  à 

pr*sin9rfrrf9rf<p; 

d'après  cela,  on  a  pour  rcxpression  de  Tattraction  que  cet  élé- 
ment matériel  exerce  sur  le  point  A  (§  143) 

/mpr*8ÎnOrfr  dBd(f 
a«  j|-r*  —  2arcos0 

Décomposons  cette  force  en  deux  composantes  dirigées, 
l'une  suivant  AO,  rauti*e  suivant  une  ligne  AB  perpendicu- 
laire a  AO;  si  nous  désignons  Tangle  MAO  para?  nous 
aurons 

fm  p  r*  siuO  cosa  dr  dQ  d<f 
a«-f  ;•* — 2arcos6 

pour  la  première  de  ces  deux  composantes.  En  raison  de  la 
symétrie  du  système  par  rapport  à  la  ligne  AO,  il  est  clair 
que  la  résultante  des  attractions  que  toutes  les  parties  ma- 
térielles de  la  couche  C  exercent  sur  le  point  A,  sera  dirigée 
suivant  cette  ligne  AO,  et  qu'en  conséquence  elle  sera  égale 
à  la  somme  des  composantes,  telles  que  celle  dont  nous 
venons  d  écrire  la  valeur  :  toutes  les  autres  composantes, 
dirigées  perpendiculairement  à  A0>  se  détruiront  mutuelle* 
ment,  en  sorte  que  nous  n'avons  pas  besoin  de  nous  en  oc- 
cuper. Nous  aurons  donc,  pour  l'attraction  totale  F  exercée 
par  la  couche  C  sur  le  point  matériel  A, 
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F=  Tir  fdB   r">P^s'»eco««rfT 
Jb'     Jo      Jo       a«-f-r»— âorcose 

Effectaons  d*abord  Tintégration  relative  à  f,  et  nous  aurons, 
en  obsenrant  que  fj  m,  et  p  sont  constants 


-'"^'X*/'.^ 


cosaoO 
2arcos0' 


Poor  faire  une  seconde  intégration,  dans  laquelle  r  sera  re- 
gardé comme  constant,  substituons  à  9  une  autre  variable  u 
représentant  la  distance  A  M.  Nous  aurons 

«t  =  a*  +  r"— 2  a  r  0089, 

et  par  suite 

sm9  rf9  =  —  : 
ar 

on  a  d'ailleurs 

a — rcos9 


C08a=:- 


de  sorte  que,  si  nous  obser>ons  que  les  valeurs  de  u  cor- 
respondant aux  limites  de  9  sont  a  —  r  et  a -h  r,  nous 
pourrons  mettre  la  valeur  de  F  sous  la  forme 

L'intégration  relative  à  u  étant  effectuée,  on  aura 

F: 


et  enfin,  en  intégrant  par  rapport  à  r,  on  trouvera 

_      ftit/mp(R»-R'«) 

^= 3ÏÏÏ • 

46. 
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valeur  qui  se  réduit  à 

si  Ton  désigne  par  M  la  niasse  de  la  couclie  attirante,  car 
celte  masse  est  évidemment  égale  à 

On  voit  par  là  que  la  résultante  des  attractions  exercées  sur 
le  point  matériel  A,  par  les  diverses  parties  matérielles  qui 
composent  la  couche  C,  est  exactement  la  même  que  Tattrac- 
tion  que  ce  point  Â  éprouverait  de  la  part  d'un  point  maté- 
riel qui  se  trouverait  en  0  et  dont  la  masse  serait  égale  à 
celle  de  la  couche  C. 

Si  le  point  attiré  Â  était  à  Tintérieur  de  la  couche  atti- 
rante C,  le  calcul  de  Tattraction  de  la  couche  sur  le  point  A 
se  ferait  exactement  de  la  même  manière  ;  seulement,  quand 
on  en  viendrait  à  Tintégration  relative  à  Uj  on  devrait 
prendre  r  —  a  et  r  +  a  pour  les  limites  des  valeui*s  de  cette 
variable,  au  lieu  de  a  —  r  et  a-i-r  que  nous  avons  pris 
précédemment  :  il  s'ensuit  que  le  résultat  est  Irès-diflërent, 
et  que  Ton  trouve 

F  =  o. 

Les  actions  que  les  diverses  parties  matérielles  de  la  couche 
C  exercent  sur  un  point  matériel  situé  à  son  intérieur  se 
font  donc  équilibre,  et  ce  point  se  trouve  dans  les  mêmes 
conditions  que  si  ces  parties  matérielles  dont  la  couche  C 
est  formée  n'exerçaient  aucune  attraction  sur  lui. 

Supposons  maintenant  que  le  corps  attirant  soit  formé  de 
couches  sphériques  concentriques  et  homogènes,  la  densité 
pouvant  d'ailleurs  varier  d'une  manière  quelconque'  d'une 
couche  à  une  autre.  Nous  pouvons  dire  de  suite  que  :  1"  si 
le  point  attiré  n'est  pas  situé  à  l'intérieur  de  la  surface  du 
coips  attirant,  l'altraclion  qu'il  éprouvera  sera  la  même  que 
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si  loute  la  masse  de  ee  corps  élait  concentrée  en  son  centre 
de  figure,  puisque  cela  a  lieu  pour  chacune  des  couches 
dont  le  coiT)s  se  compose  ;  2"  si  le  point  attiré  est  situé  à 
rintérieur  de  la  surface  du  corps  attirant,  les  couches  qui 
lenvlronnent  n'auront  aucune  action  sur  lui,  et  Tattraction 
totale  à  laquelle  il  sera  soumis  sera  la  même  que  si  ces 
couches  extérieures  étaient  supprimées  et  que  le  reste  du 
corps  fût  concentré  à  son  centre  de  figure. 

La  terre  ayant  a  très-peu  près  la  forme  d'une  sphère ,  et 
les  matières  (jui  la  composent  étant  probablement  distri- 
buées à  son  intérieur,  de  manière  à  former  à  peu  près  des 
couches  sphériques  concentriques  homogènes,  on  voit  qu'on 
est  en  droit,  jusqu'à  un  certain  point,  de  regarder  l'attrac- 
tion qu'un  point  matériel  éprouve  de  la  part  de  la  terre 
comme  étant  la  même  que  si  toute  la  masse  de  la  terre  était 
réunie  en  son  centre.  C'est  ce  que  nous  avons  fait,  lorsque 
nous  avons  cherché  à  reconnaître  si  la  pesanteur  terrestre 
n'était  pas  un  effet  particulier  de  cette  gravitation  univer- 
'  selle,  à  laquelle  sont  dus  les  mouvements  des  divers  corps 
de  notre  système  planétaire  (§  164).  Cependant  le  défaut 
de  sphéricité  parfaite  des  couches  homogènes  dont  on  peut 
concevoir  que  la  terre  est  form<'e,  fait  que  les  choses  ne  se 
passent  pas  tout  à  fait  ainsi  :  l'inlensilé  et  la  direction  de 
l'attraction  totale  qu'un  point  niatiM'iel  éprouve  de  la  part 
de  la  terre,  sont  réellement  un  peu  différentes  de  ce  qu'elles 
s<!i*aient  si  la  masse  entièn;  de  la  terre  était  concentrée  en 
son  centre. 

2  i^O.  Équilibre  el  iiiou%'ciiienl  des  eorpiii  ii  la  iiiur- 
faee  de  la  lerre.  —  Vn  corps  (pii  nous  paraît  en  repos  à 
la  surface  de  la  terre,  n'est  qu'en  équilibre  relatif,  puisque 
la  terre  se  meut  dans  l'espace.  De  même ,  lorsqu'un  corps 
nous  paraît  se  déplacer  par  rapport  aux  objets  terrestres  (|ui 
nous  environnent  et  que  nous  jugeons  immobiles,  le  mouve- 
vement  du  corps ,  tel  que  nous  le  voyons,  n'est  qu'un  mou^ 
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vemcnt  rclalir.  Cbcrchons  à  nous  rendre  compte  du  rôle  que 
jouent  dans  ce  cas  les  forces  apparentes  que  Ton  doit  joindre 
aux  forces  réelles,  pour  que  Téquilibre  et  le  mouvement  re- 
latifs dont  il  s*agit  puissent  être  traites  comme  un  équilibre 
et  un  mouvement  absolus. 

Nous  supposerons  d'abord  que  la  terre  ne  soit  animée  que 
de  son  mouvement  de  rotation  autour  de  la  ligue  des  pôles; 
nous  verrons  ensuite  comment  les  résultats  que  nous  allons 
obtenir  dans  cette  hypothèse ,  doivent  être  modifiés,  pour 

tenir  compte  du  déplacement  du  centre  de  la  terre  dans  Fes- 
pace. 

Lorsqu'un  corps,  que  nous  réduisons  toujours  par  la  pen- 
sée à  un  point  matériel,  repose  sur  une  table  ou  sur  le  sol,il 
doit  y  avoir  équilibre  entre  toutes  les  forces  qui  lui  sont  ap- 
pliquées, y  compris  la  force  apparente  qu'on  doit  joindre 
aux  forces  réelles  pour  que  l'équilibre  relatif  puisse  être  assi- 
milé à  un  équilibre  absolu  (§  140).  Le  mouvement  d'entrat- 
nement  du  corps,  dû  à  la  rotation  de  la  teri'e  autour  de  son 
axe,  est  un  mouvement  circulaire  et  uniforme  ;  la  force  ap- 
parente dont  il  s'agit  se  réduit  donc  à  la  force  centrifuge 
correspondant  à  ce  mouvement ,  et  a  pour  valeur 

en  désignant  par  m  la  masse  du  corps,  par  a>  la  vitesse  an- 
gulaire de  la  terre  dans  son  mouvement  autour  de  la  ligne 
des  pôles  ,  et  par  r  la  dislance  du  corps  que  l'on  considère 
à  cette  ligne.  Quant  aux  forces  réelles  qui  agissent  sur  ce 
coi*ps,  ce  sont  :  l""  Tattraclion  quHl  éprouve  de  la  part  de  la 
terre;  2"*  la  pression  qui  est  exercée  sur  lui  de  bas  en  haut 
par  la  table  ou  le  sol  qui  le  supporte.  Ces  deux  forces  réelles 
et  la  force  centrifuge  mwV  se  faisant  équilibre,  on  en  con- 
clut que  la  pression  exercée  par  la  table  ou  le  sol  sur  le 
corps  est  égale  et  directement  opposée  à  la  résultante  de  la 
force  centrifuge  et  de  l'attraction  qu'il  éprouve  de  la  part  de 
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la  terre.  Cette  résultante  n*est  donc  autre  chose  que  ce  que 
nous  nommons  le  poids  du  corps.  Ainsi  on  ne  doit  pas  con- 
fondre le  poids  d*un  corps  avec  Tattraction  que  ce  corps 
éprouve  de  la  part  de  la  terre  ;  le  poids  s'obtient  en  compo* 
saut  cette  atti*action  avec  la  force  centrifuge  due  à  la  rota- 
lion  de  la  terre. 

Les  mêmes  considérations  s'appliquent  à  l'équilibre  relatif 
d'un  corps  suspendu  à  l'extrémité  inférieure  d'un  fil  dont 
l'extrémité  supérieure  est  fixe.  La  direction  du  fil  à  plamb^ 
c'est-à-dire  ce  qu'on  nomme  la  verticale ,  est  précisément 
la  direction  de  cette  résultante  de  l'attraction  de  la  teri*e  et 
de  la  force  centrifuge.  La  force  centrifuge  est  dirigée  sui- 
vant le  prolongement  du  rayon  du  cercle  que  le  corps  décrit 
autour  de  l'axe  du  monde,  en  vertu  de  la  rotation  de  la  terre  ; 
elle  fait  donc  en  générai  un  angle  plus  ou  moins  grand  avec 
l'attraction  de  la  terre  sur  le  corps,  puisque  cette  attraction 
est  à  peu  près  dirigée  vers  le  centre  du  globe  terrestre  :  il 
s'ensuit  que  la  résultante  de  ces  deux  forces  a  généralement 
une  direction  différente  de  celle  de  ciiacune  des  composantes. 
La  verticale  d'un  lieu  quelconque  de  la  surface  de  la  teri*e 
n'a  donc  pas  la  même  direction  que  si  la  terre  était  immo- 
bile ;  ce  n'est  qu'aux  pôles  et  tout  du  long  de  Téqualeur  que 
la  direction  de  la  verticale  n'est  pas  changée  par  l'efTet  de  la 
rotation  de  la  terre. 

La  terre  employant  86  16/i  secondes  (durée  du  jour  sidé- 
ral) à  faire  un  tour  entier  autour  de  sou  axe,  on  a 

rj)  =  -I^  =  0,000  072  9. 

D  après  la  vahuir  du  rayon  de  la  terre  exprinu»  en  mètres  , 
raccélération  wV  due  à  la  force  centrifuge  a  pour  valeur,  ù 
l'équateur, 

0'",033  852. 
Si  l'on  compare  cette  accélération  à  celle  qui  est  due  au  poids 
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du  corps,  et  que  nous  désignons  habituellement  par  la  lettre 
Qy  on  trouve  qu^elle  est  environ  289  fois  plus  petite  que  cette 
dernière  accélération.  La  force  centrifuge,  qui  est  pins 
grande  à  Téquateur  qu'en  tout  autre  point  de  la  terre ,  n'est 
donc  qu'une  petite  fraction  du  poids  du  corps ,  c'est-à-dire 
de  la  force  qu'on  obtient  en  composant  cette  force  centrifuge 
avec  l'attraction  de  la  terre  sur  le  corps.  On  en  conclut  né- 
cessairement que  la  force  centrifuge  est  également  très- 
petite  par  rapport  à  cette  attraction  ;  en  sorte  que  la  rotation 
delà  terre  n'a  qu'une  influence  assez  faible  sur  l'intensité 
de  la  pesanteur  et  sur  la  dîi*ection  de  la  veiticale.  Observons 
à  celte  occasion  que ,  289  étant  le  carré  de  17,  il  suffirait 
que  la  terre  tournât  environ  17  fois  plus  vile ,  pour  que  kl 
force  centrifuge  développée  sur  un  corps  quelconque ,  à 
réqualeur,  fut  égale  à  l'attraction  que  la  terre  exerce  sur 
lui ,  c'est-à-dire  pour  que  le  poids  de  ce  corps  se  réduisit  i 
zéro. 

'  §  167.  Examinons  maintenant  ce  qui  se  passe  lorsqu'on 
laisse  tomber  un  corps  à  la  surface  de  la  terre ,  sans  lai 
donner  de  vitesse  initiale.  Nous  allons  voir  que  ce  corps 
commence  à  se  mouvoir  suivant  la  verticale  menée  par  son 
point  de  départ ,  et  qu'ensuite  il  s'en  écarte  peu  à  peu ,  à 
mesure  que  sa  vitesse  augmente. 

Pour  traiter  le  mouvement  du  corps  comme  un  mouve- 
ment absolu,  nous  devons  joindre  à  la  force  qui  agit  réelle- 
ment sur  lui,  c'est-à-dire  à  l'attraction  qu'il  éprouve  de  la 
part  de  la  terre,  deux  forces  apparentes  qui  sont  :  1"  la  ft>rw 
centrifuge  correspondant  au  mouvement  circulaire  et  «h- 
forme  dont  le  corps  serait  animé  s'il  restait  immobile  par  r«p* 
port  à  la  terre,  dans  la  position  qu'il  occupe  à  l'instant  ipM 
Ton  considcnî;  2"  la  force  centrifuge  composée.  L'expressiolF 
de  cette  dernière  force  contenant  la  vitesse  relative  du  i 
en  facteur,  on  voit  qu'elle  est  nulle  au  départ  de  ce 
et  qu'elle  prend  ensuite  une  valeur  de  plus  en  plus  grandfti' 
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mesure  que  la  vitesse  du  mobile  croit.  Au  commencement, 
le  mouvement  semble  donc  produit  par  la  résultante  de  rat- 
traction  de  la  teiTe  sur  le  corps,  et  de  la  force  centrifuge  due 
à  la  rotation  de  la  terre  ;  c'est  la  force  que  nous  désignons 
sous  le  nom  de  poids  du  coips,  et  dont  la  direction  est  indi- 
quée par  le  ûl  à  plomb  (§  166),  qui  se  manifeste  seule  dans 
les  circonstances  que  présente  le  mouvement  à  son  origine 
D*après  cela ,  le  corps  commence  à  tomber  suivant  la  verti- 
cale de  son  point  de  départ ,  et  l'accélération  g  qu*il  reçoit 
tout  d*abord  dans  sa  chute  apparente ,  est  celle  qu'une  force 
égale  à  son  poids  P  lui  communiquerait.  Ainsi  le  poids  P, 
qui  n'est  pas  la  force  réellement  appliquée  au  corps,  est  lié 
à  l'aecélératiou  g  de  son  mouvement  apparent,  par  la  relation 

P  =  m^. 

Celte  relation  avait  été  établie  tout  d'abord  dans  l'bypothèse 
de  l'Immobilité  de  la  terre  (§  98).  Il  était  nécessaire  de  mon- 
tier  qu'elle  est  encore  vraie  lorsqu'on  rentre  dans  la  réalité, 
quoique  P  ne  soit  pas  la  force  qui  agit  réellement  sur  le 
corps,  et  que  g  ne  soit  pas  l'accélération  de  son  mouvement 
absolu.  Mais  il  faut  obsenerque,  pour  qu'il  en  soil  ainsi, 
on  doit  prendre  pour  g  l'accélération  qui  se  présente  dans 
les  premiers  instants  de  la  cbute  apparente  du  corps. 

Lorsque  le  corps  qui  tombe  est  déjà  en  mouvement ,  la 
force  centrifuge  composée  n'est  plus  nulle:  clic  dérange  le 
cerps  de  la  verticale  suivant  laquelle  il  a  commencé  à  se 
■OHVoir.  Pour  nous  r<;ndre  compte  de  l'elTcl  qu'elle  produit, 
ci4pK  Ton  a  pu  conèlaler  par  l'expérience,  malgré  sa  peti- 
e,  nous  déterminerons  la  grandeur  et  la  direction  de  cette 
^centrifuge  composée,  comme  si  le  mouvement  apparent 
était  rigoureusement  un  mouvement  recliligne  et 
émeut  accéléré  s'efifectuanl  suivant  la  verticale  menée 
point  de  départ.  Soit  M,  fig.  71,  la  position  qu'oc- 
\  corps  à  un  instant  quelconque ,  après  être  tombé  de 
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la  hauteur  AM.  Menons  par  le  point  M  une  droite  M P  pa- 
rallèle à  Taxe  du  monde.  Nous  pou- 
vons regarder  la  rotation  élémen- 
taire de  la  terre,  pendant  un  élé- 
ment de  temps  compté  à  partir  de 
rinstant  que  nous  considérons, 
comme  résultant  de  la  composition 
d'une  rotation  élémentaii*e  égale 
et  de  même  sens  autour  de  la  ligne 
MP ,  et  d'une  translation  ayant 
même  grandeur,  même  direction  et  même  sens  que  le  dé- 
placement élémentaire  du  point  M ,  supposé  invariablement 
lié  à  la  terre.  Si  nous  obsei^vons  que  la  vitesse  apparente  du 
corps  en  M  est  égale  à  gt  (/  étant  le  temps  compté  à  partir 
de  l'origine  du  mouvement),  et  que  l'angle  f(ïi*mé  par  la  di- 
rection MN  de  cette  vitesse  avec  l'axe  de  rotation  M  P  est  le 
complément  de  la  latitude  X  du  lieu  auquel  correspond  la 
verticale  AM,  nous  verrons  que  la  force  centriftige  com- 
posée a  pour  valeur 

2mc«)5rfcos).; 

si  nous  obsenons  de  plus  que  le  plan  PMN  est  le  méridien 
du  lieu,  cl  que,  dans  la  rotation  élémentaire  du  globe  ter- 
restre autour  de  MP,  l'extrémité  N  de  la  ligne  MN  qui  re- 
présente la  vitesse  apparente  du  mobile  marcbe  vers  l'ouest, 
nous  en  conclurons  que  cette  force  centrifuge  composée  est 
dirigée  suivant  la  perpendiculaire  au  méridien  du  lieu,  et 
qu'elle  tond  à  entraîner  le  mobile  vers  l'est  (§  139).  La  force 
dont  il  s'agit  doit  donc  déranger  le  corps  du  mouvement  qu'il 
a  commencé  à  prendre  suivant  la  verticale  de  son  point  de 
départ;  elle  doit  produire  une  déviation  vers  Test  :  nous  al- 
lons calculer  la  grandeur  de  cette  déviation.  Pour  cela,  con- 
sidéi*ons  la  projection  du  mouvement  du  corps  sur  un  plan 
horizontal  ;  la  projection  de  la  force  totale  qui  produit  le 
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mouTement  apparent  du  corps  sera  précisément  la  force 
centrifuge  composée,  et  le  déplacement  que  cette  force  pro* 
jetée  communiquerait,  pendant  tout  le  temps  de  la  chute,  à 
un  point  matériel  partant  du  repos  et  ayant  même  masse  que 
le  corps,  sera  égal  à  la  déviation  cherchée  (§  111).  L^équa- 
lion  différentielle  de  ce  mouvement  projeté  est 
<Px  ^ 

^=2w^tC08i. 

Si  Ton  intègre  et  qu'on  détermine  les  constantes  de  telle  ma- 

dx 
nière  que  ^  ^^  -17  soient  nuls  pour  I  =  0,  on  trouve 

a:  =  YC«)Sft*cos).. 

Enfin,  si  Ton  remplace  le  temps  t  par  sa  valeur  en  fonction 
de  la  hautaur  h  dont  le  corps  est  tombé,  valeur  qui  est 

^  9 

on  a  pour  Texpression  de  la  déviation  vers  Test 

2N/2        AV^Â       , 

X  = .  Ot)  —=-  COSA. 

3  \lg 

Appliquons  cette  formule  à  des  expériences  qui  ont  été 
faites  par  M.  Reich,  dans  un  puits  de  mine,  à  Freyberg.  La 
hauteur  de  chute  h  était  de  i58'",5  ;  la  latitude  A  du  lieu  était 
de  51**  ;  en  introduisant  ces  nombres  dans  la  formule  précé- 
dente, ainsi  que  la  valeur  connue  de  g  (§  90)  et  celle  de  tù 
que  nous  avons  donnée  précédemment  (§  1^6),  on  trouve. 
0",0276  pour  la  déviation  x  :  rexpérience,  répétée  un  grand 
nombre  de  fois,  a  donné  pour  cette  déviation ,  en  moyenne, 
0"',0283  qui  diffère  a  peine  du  résultat  fourni  par  la  théorie. 
Le  calcul  de  la  déviation  vers  Test,  due  à  la  force  centri- 
fuge composée ,  dans  le  mouvement  d'un  corps  qui  tombe 
sans  vitesse  initiale ,  vient  de  nous  montrer  que  l'effet  de 
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celte  force  est  très-faible,  mc^me  loi'sque  le  corps  tombe  d'une 
grande  hauteur.  Nous  pouvons  obseiTer  d*uue  manière  gé-^ 
néralc  que ,  dans  le  mouvement  apparent  d'un  corps  à  la 
surface  de  la  terre,  la  force  centrifuge  composée  a  pour 
valeur 

2mot)vsiua, 

en  désignant  par  m  la  masse  du  coips ,  par  v  sa  vitesse  ap- 
parente, et  para  Tangle  que  la  direction  de  cette  vitesse  fait 
avec  Taxe  du  monde;  qu'en  conséquence  cette  force,  au  plus 
égale  à  2mot>t?,  ne  pourrait  devenir  égale  à  la  force  centri- 
fuge mot>^  r  due  à  la  rotation  de  la  terre,  en  un  point  situé 
a  l'équaieur,  qu'autant  que  la  vitesse  v  suipasserait  ^  o)  r  qui 
est  la  moitié  de  la  vitesse  d'un  point  de  l'équateur  terrestre 
en  vertu  de  la  rotation  du  globe ,  c'est-à-dire  qu'autant  que 
la  vitesse  t  serait  de  plus  de  230  mètres  par  seconde  :  on 
voit  donc  que,  généralement,  la  force  centrifuge  composée 
pourra  être  négligée  dans  l'étude  du  mouvement  d'un  corps 
a  la  surface  de  la  terre,  à  moins  que  la  vitesse  apparente  de 
ce  corps  ne  soit  exlrémcmenl  grande. 

§  148.  Appliquons  encore  la  théorie  des  forces  appa- 
rentes dans  le  mouvement  relatif,  à  l'étude  du  mouvement 
d'un  pendule  conique  à  la  surface  de  la  terre,  en  supposant 
toujours  que  le  globe  terrestre  n'est  animé  que  d'un  mouve- 
ment de  rotation  autour  de  la  ligne  des  pôles. 

Le  corps  qui  termine  le  pendule  peut  être  regardé  conmie 
étant  un  point  matériel  assujetti  à  rester  sur  la  surface  d'une 
sphère.  Uapportons  son  mouvement  à  trois  axes  cooi^onnés 
rectangulaires  menés  parle  centre  de  cette  sphère,  et  comp- 
tons les  z  verticalement  et  de  haut  en  bas ,  les  x  suivant  la 
trace  horizontale  du  plan  méridien  et  du  nord  au  sud ,  enfin 
les  y  suivant  une  direction  horizontale  perpendiculaire  à  la 
précédente,  et  de  l'ouest  à  l'est.  Les  forces  dont  nous  devons 
tenir  compte,  pour  assimiler  le  mouvement  apparent  du  point 
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matériel  qui  termine  le  pendule  à  un  mouvement  absolu, 
sont  au  nombre  de  quatre,  savoir  :  l""  deux  forces  réelles,  qui 
sont  Fattraclion  de  la  terre  et  la  tension  du  fd  ;  2®  deux 
forces  apparentes,  qui  sont  la  force  centrifuge  due  à  la  rota- 
tion de  la  terre,  et  la  force  centrifuge  composée.  L'attraction 
de  la  terre,  et  la  force  centrifuge  due  à  la  rotation  de  la  terre, 
ont  pour  résultante  le  poids  du  corps,  qui  est  dirigé  vertica- 
lement et  égal  à  mg.  Les  forces  que  nous  devrons  intro- 
duire dans  les  équations  différentielles  du  mouvement  du 
point  mobile  se  réduisent  donc  a  trois ,  savoir  :  l"*  le  poids 
mgj  qui  agit  dans  le  sens  des  z  positifs;  2"  la  tension  du  fil, 
que  nous  désignerons  par  N,  et  dont  les  composantes  paral- 
lëes  aux  axes  sont 

_Nf.         -N?.         -Nf; 

S"  enfin,  la  force  centrifuge  composée  qui  a  pour  valeur 
2  m  Gd  f  sin  a ,  et  dont  nous  allons  chercher  les  composantes 
parallèles  aux  axes. 

Soient  a,  A,  c,  les  angles  que  celte  force  centrifuge  com- 
posée fait  avec  les  axes  des  x,  des  y,  et  des  z  ;  w,  i/i ,  W9,  les 
projections  de  la  vitesse  v  du  mobile  sur  ces  axes;  et  À 
la  latitude  du  lieu.  La  force  centrifuge  composée  devant  être 
perpendiculaire  à  la  direction  de  la  vitesse  r,  il  s'ensuit 
qu'on  a 

u  cosa  +  Wi  cosb  -h  W2  cos^:  =  o ; 

cette  force  devant  également  être  perpendiculaire  à  la  di- 
rection de  Taxe  du  monde,  qui  fait  avec  les  axes  des  jr,  des  y, 

et  des  r,  des  angles  respectivement  égaux  à  ).,  o, >, 

on  a  encore 

cosX  cosa-h  sinA  cos^:  =  o; 

enfin  on  a  toujours,  entre  les  cosinus  des  angles  qu'une  droite 
fait  avec  trois  axes  rectangulaires,  la  relation 
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COS*  a  + COB«  6  +  C08"  C==  1. 

En  résolvant  ces  trois  équations  par  rapport  à  cosn,  cosA, 
cose,  on  trouve 

tiisin^ 


cosa=: 


cos6 


^tti'+(«ïCosX — icsinX)* 
tigcosA — tisiaX 

^tti'  +  (wa  cosX  — MsinA)* 
—  tiiCosX 


C08C=  . 

Viii'H-  («a  cosA  —  tisinX)' 

Le  signe  du  radical  qui  entre  dans  ces  trois  cosinus  doit  être 
déterminé  d'après  le  sens  dans  lequel  agit  la  force  centri- 
fuge composée.  Pour  y  arriver  simplement,  supposons  que  la 
vitesse  v  du  mobile  soit  dirigée  parallèlement  à  Taxe  des  x, 
et  dans  le  sens  des  x  positifs  :  ut  et  ux  seront  nuls,  et  u  sera 
positif.  Or,  il  est  aisé  de  voir,  d'après  le  sens  dans  lequel 
s'effectue  la  rotation  de  la  terre  ,  que ,  dans  ce  cas ,  la  force 
centrifuge  composée  doit  être  dirigée  vers  Touest,  c'est-à- 
dire  dans  le  sens  des  y  négatifs  :  cosa  et  cosc  doivent  donc 
être  nuls ,  el  cos&  doit  être  égal  à  —  i,  ce  qui  exige  que  le 
radical  soil  pris  avec  le  signe  -h. 

D'un  autre  côté  ,  l'angle  a  que  la  vitesse  v  du  mobile  fait 
avec  l'axe  du  monde,  est  déterminé  par  la  relation 

u      ^    .   tii  .  . 
cosa  ^  -  cos  A  H sm A  ; 

on  en  déduit 


rsina  =  V^w,«-4-  (tii cosX— tisinX)» . 

D'après  cela ,  les  trois  composantes  de  la  force  centrifuge 
composée  suivant  les  axes  coordonnés  sont 

2mot>uisiQX  ,       2ma)(MuC0sX — «sinX)  ,      — 2mci)t<iC08X. 

Il  résulte  de  tout  ce  qui  précède  que  les  équations  diflë- 
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rentielles  du  mouvemeut  du  poinl  matériel  qui  termine  le 
pendule  sont  les  suivantes  : 

d^x  N    a:       ^  ,    . 

-7-;-  = r  +  2a)tll8inA, 

éPy  N    y 

•jT  = 7  +  2w  (wacosX— MsinX), 

dr  ml 

rft*       ^       m/ 

On  doit  observer  que  les  quantités  u,  Ui ,  wî,  sont  respecli- 

dx    dy    dz 
vement  égales  ^  j7  »  jy  >  "jT  •  L'intégration  de  ces  équa- 
tions différentielles,  auxquelles  ou  devra  joindre  Téquation 

fera  connaître  le  mouvement  apparent  du  pendule  conique. 
Les  équations  différentielles  auxquelles  nous  venons  de 
parvenir,  vont  nous  permettre  d'expliquer  la  rotation  du  plan 
d'oscillation  du  pendule ,  telle  qu'on  l'observe  dans  la  belle 
expérience  de  M.  Foucault.  Pour  cela,  éliminons  N  entre  les 
deux  premières  équations,  et  nous  trouverons,  en  rempla- 
çant u,  ui,  ui,  par  leui*s  valeui*s, 

dhg         d^x  ^   1    dx         rfw\  ^       dz 

Le  dernier  terme  de  celte  équation ,  contenant  cosX  en  fac- 
teur, est  nul  aux  pôles  de  la  terre  ;  en  tout  autre  point  de  la 
surface  du  globe,  il  peut  être  négligé,  si  les  oscillations  du  pen- 

dz 
duie  n'ont  qu'une  petite  amplitude,  à  cause  du  facteur  -i-  qui 

est  très-petit  :  après  la  suppression  de  ce  terme ,  l'équation 
est  immédiatement  intégrable  et  donne 
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en  désignant  par  C  une  constante  arbitraii*e.  Le  pendule 
ayant  été  mis  en  mouvement  de  manière  qu'à  chaque  oscilla- 
tion il  vienne  coïncider  avec  la  verticale  de  son  point  de  sus- 
pension, on  voit  que  la  constante  C  doit  être  nulle,  puisque 
réquation  qui  la  renferme  doit  être  satisfaite  quand  on  y  sup- 
pose ^  =  0,  et  y  =  0.  Remplaçons  les  coordonnées  rectan- 
gulaires jr  et  y  par  les  coordonnées  polaii^es  r  et  d  liées  aux 
premières  par  les  relations 

a?  =  rcos9,  y  =  r8in6, 

et  réquation  dont  il  s'agit  se  réduit  à 


--  =^  —  cosmA; 
at 


d'où  l'on  tire 


9  =  9o  —  wsinX.  ï. 

On  en  conclut  évidemment  que  le  plan  d'oscillation  du  pendule 
tourne  uniformément  autour  de  la  verticale,  avec  une  vitesse 
angulaire  égale  a  cosinA.  La  rotation  s'effectue  d'ailleui*s 
dans  le  sens  fud  ouest  nord  est,  si  le  lieu  d'observation  est 
situé  dans  l'hémisphère  boréal  de  la  terre;  et  dans  le  sens 
contraire ,  si  ce  lieu  est  situé  dans  l'hémisphère  austral ,  à 
cause  du  facteur  sinX  qui  devient  négatif  dans  ce  second  cas. 
Observons  que,  d'après  ce  qui  précède,  la  rotation  uniforme 
du  plan  d'oscillation  du  pendule  se  trouve  établie  rigoureu- 
sement, quelle  que  soit  l'amplitude  des  oscillations,  pour  le 
cas  où  le  pendule  serait  installé  à  l'un  des  deuv  pôles  de  la 
terre  ;  tandis  que ,  pour  tout  autre  lieu  de  la  terre,  cette  ro- 
tation uniforme  n'existe  qu'approximativement,  et  eu  sup- 
posant que  les  oscillations  n'aient  qu'une  faible  amplitude. 
g  1^9.  Dans  les  trois  paragraphes  qui  précèdent,  nous 
avons  étudié  l'équilibre  et  le  mouvement  des  corps  à  la  sur- 
face de  la  terre,  en  supposant  que  le  globe  terrestre  ne  fîii 
animé  que  de  son  mouvem(*nt  de  rotation  autour  de  la  lîgn<' 
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des  p^^les.  Voyons  quelle  influence  le  mouvement  nnnuel  du 
(*entre  de  la  terre  autour  du  soleil  peut  avoir  sur  les  résultats 
que  nous  avons  obti>nus. 

Remarquons  d*abord  que,  le  mouvement  de  la  terre  dans 
Tespac^  se  composant  d*un  mouvement  de  translation  égal 
a  celui  de  son  centre  et  d\in  mouvement  de  rotation  autour 
de  la  ligne  des  pol(»s,  lorsque  nous  chcîrclierons  à  décompo- 
ser ce  mouvement  total  de  la  terre  (îii  une  rotation  autour 
d'un  axe  passant  par  un  point  quelconque  et  une  translation 
égale  au  mouvement  de  ce  point,  nous  trouverons  la  même 
rotation  composante  que  si  nous  négligions  le  mouvement 
du  centre  de  la  terre  :  donc  la  force  centrifuge  composée 
d*un  point  matériel,  dont  nous  voulons  étudier  le  mouvement 
apparent  à  la  surface  de  la  terre,  aura  la  même  grandeur,  la* 
même  direction  et  le  même  sens,  soit  qu'on  néglige  le  mou- 
vement annuel  du  centre  de  la  terre  autour  du  soleil,  soit 
qu*on  veuille  en  tenir  compte. 

Il  n'en  est  pas  de  même  de  la  force  d'inertie  corres- 
pondant au  mouvement  d'entraînement  du  point  mobile; 
quand  on  tient  compte  du  mouvemi^it  du  centre  de  la  terre, 
cette  force  d'inertie  a  une  valeur  dittérente  de  celle  que» 
nous  lui  avons  trouvée  en  suppo.^anl  que  la  terre  netait 
animée  que  d'un  mouvement  de  rotation  autour  de  la  ligne 
des  pôles.  Le  mouvement  de  la  terre  se  composant  de  son 
mouvement  de  translation  autoui*  du  soleil  et  de  sa  roUi- 
tion  autour  de  la  ligne  des  pôles,  la  force  d'inertie  dont  il 
s'agit  est  la  résultante  de  deux  forces  cpii  sont  :  l"  la  force 
centrifuge  due  à  la  rotation  de  la  terre  ;  2"  une  force  égaler 
et  contraire  à  celle  qui  donnerait  au  mobile  suppost';  libre 
un  mouvement  précisément  égal  à  celui  du  centre  de  la 
terre.  Mais,  en  même  temps  qu'on  tient  compte  du  mon  - 
vement  de  la  terre  autour  du  soleil,  mouvement  qui  est  du 
à  l'attraction  de  cet  astre  sur  le  globe  terrestre ,  ou  doit 
tenir  compte  également  de  Tattraction  que  le  soleil  exetve 

47 
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sur  le  corps  dont  on  veut  étudier  l*équilibre  ou  le  mouve- 
ment par  rapport  à  la  terre.  On  voit  d'après  cela  que, 
pour  avoir  égard  au  mouvement  annuel  du  centime  de  la 
terre  autour  du  soleil,  on  doit  joindre  deux  nouvelles  for- 
ces à  celles  que  Ton  avait  considérées,  quand  on  n'attribuait 
à  la  terre  que  son  mouvement  de  rotation ,  savoir  :  1*  une 
force  réelle  qui  est  l'attraction  du  soleil  sur  le  mobile  dont 
on  s'occupe  ;  S""  une  force  apparente  égale  et  contmire  à 
celle  qui  serait  capable  de  lui  donner  une  accélération  de 
même  grandeur,  de  même  direction  et  de  même  sens  que 
celle  que  l'attraction  du  soleil  communique  au  centre  de  la 
terre.  Ces  deux  forces,  dont  on  doit  lenir  compte  aussi  bien 
dans  l'étude  de  l'équilibre  apparent  d'un  corps  sur  la  terre, 
que  dans  celle  de  son  mouvement,  sont  presque  égales  et 
contraires  l'une  à  l'autre  ,  à  cause  de  la  petitesse  du  rayon 
de  la  terre  relativement  à  la  distance  de  la  terre  au  soleil  ; 
leur  résultante,  qui  est  extrêmement  petite,  change  de  gran* 
deur  et  de  direction  d'une  heure  a  l'autre  d'une  même  jour- 
née, par  suite  du  changement  de  position  du  corps  par  rap- 
port au  soleil  ;  elle  doit  être  regardée  comme  étant  une  force 
perturbatrice  qui  détermine  une  variation  périodique,  tant 
dans  la  grandeur  du  poids  du  cori^s,  que  dans  la  direction 
du  fil  à  plomb  ou  de  la  verticale.  Ce  changement  périodi- 
que de  la  direction  du  fil  à  plomb  ne  peut  pas  s'obsei^er 
directement,  parce  qu'il  est  trop  faible;  mais  il  devient  sen- 
sible par  les  oscillations  de  la  surface  de  la  mer,  qui  en 
sont  une  conséquence  naturelle. 

Pour  être  exactement  dans  le  vrai ,  il  faut  encore  tenir 
compte  de  la  présence  de  la  lune ,  qui  contribue  pour  sa 
faible  part  au  mouvement  de  translation  de  la  terre,  et  qui 
agit  également  par  attraction  sur  un  corps  quelconque  placé 
à  la  surface  de  la  terre.  La  résultante  de  Tattraction  de  la 
lune  sur  ce  corps,  et  d'une  force  capable  de  lui  donner  une 
accélémtion  égale  et  contraire  à  celle  que  la  lune  donne 
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au  centre  de  la  terre ,  constitue  une  nouvelle  force  pertur- 
batrice, qui  se  combine  avec  la  précédente,  pour  produire 
le  changement  périodique  de  direction  de  la  veiticale  au- 
quel est  dû  le  phénomène  des  marées.  Cette  deniière  force 
perturbatrice  est  même  plus  forte  que  la  première ,  parce 
que  la  lune  est  beaucoup  plus  rapprochée  de  la  terre  que 
le  soleil  ;  et  c*est  pour  cela  que  le  phénomène  des  marées 
se  règle  surtout  sur  le  mouvement  apparent  de  la  lune,  et 
non  sur  celui  du  soleil. 

L'influence  du  mouvement  annuel  de  la  terre  autour  du 
soleil  ne  se  manifeste  donc,  dans  Téquilibre  et  le  mouve- 
ment des  corps  sur  la  terre,  que  par  une  variation  périodi- 
que et  presque  insensible  de  Tinteiisité  de  la  pesanteur  et 
de  la  direction  de  la  verticale  en  chaque  lieu.  Les  résul- 
tats auxquels  nous  étions  parvenu'  en  négligeant  ce  mou- 
vement (g§  l/i6  et  167)  n'en  sont  pas  modifiés  d'une  ma- 
nière appréciable. 

On  comprend,  maintenant,  comment  nous  avons  pu  dire 
(S  ^^7)  que  le  poids  d'un  corps,  placé  successivement  à 
diflérentes  hauteurs  au-dessus  de  la  surface  de  la  terre, 
varie  sensiblement  en  raison  invci*se  du  carré  de  la  distance 
qui  le  sépare  du  centre  du  globe  ttîrrestre.  La  force  d'inertie 
correspondant  au  mouvement  d'entraînement  d'un  corps 
placé  sur  la  surface  de  la  terre,  ou  près  de  cette  surface, 
est  très-petite  par  rapport  à  l'attraction  que  le  corps  éprouve 
de  la  part  du  globe  lcrr(»slre;  le  poids  du  corps  ne  diflëre 
donc  pas  beaucoup  de  celte  attraction ,  qui  est  à  peu  près 
dii'ig(';e  vers  le  centre  de  la  terre,  et  (lui  varie  à  peu  près  en 
raison  inverse  du  carré  de  la  distance  du  corps  à  ce  centre 
(S  l'*5)-  Nous  pouvons  ajouter  que,  lors  même  que  le  poids 
d'un  corps  serait  une  force  exactement  dirigée  vers  le  centre 
de  la  terre ,  et  variant  en  raison  invei'se  du  carré  de  la  dis- 
tance du  corps  à  ce  point,  le  mouvement  du  corps  aban- 
donné à  lui-même,  sans  vitesse  initiale,  ne  serait  pas  pré- 

n. 
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cisémcnt  celui  que  nous  avons  trouvé  dans  le  §  107;  car  la 
force  centrifuge  composée  vient  se  joindre  au  poids  du  corps 
pour  modifler  son  mouvement ,  et  Ton  sait  que  la  grandeur 
de  cette  force  augmente  avec  la  vitesse  du  corps  :  ce  n*esl 
qu'autant  que  la  vitesse  du  mobile  ne  serait  pas  très-grande, 
qu'on  pourrait  regarder  son  mouvement  comme  s'effectuant 
conformément  à  ce  qui  a  été  dit  dans  ce  paragi-aphe. 

Lorsque  la  hauteur  de  chute  est  petite,  on  peut  négliger 
non-seulement  Tinfluence  de  la  force  centrifuge  composée, 
mais  encore  la  variation  de  grandeur  et  de  dii'ection  qu'é- 
prouve le  poids  du  corps,  à  mesure  que  ce  corps  change  de 
position  par  rapport  à  la  surface  de  la  terre  :  en  sorte  que, 
dans  ce  cas,  le  mouvement  apparent  d'un  corps  pesant  s'ef- 
fectue comme  un  mouvement  absolu  produit  par  Taction 
d'une  force  constante  en  grandeur  et  en  direction  (  §^  90, 
91  et  92). 
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CHAPITRE  PREMIER. 

COMPOSITION    DES   FORCES   APPLIQUAMES  A   UJC  SOLIDE 
INVARIABLE. 

§  150.  Constltatlon  molécalalre  des  corp».  —  Tout 
nous  porte  à  regarder  les  corps  comme  des  assemblages  de 
molécules,  placées  à  distauce  les  unes  des  autres,  et  exer- 
çant les  unes  sur  les  autres  des  actions  attractives  ou  répul- 
sives, suivant  les  cas.  Aucune  expérience,  aucun  phénomène 
n'a  pu  jusqu'à  présent  nous  fournir  la  moindre  notion  sur 
les  dimensions  des  molécules  dont  les  corps  sont  formés  ; 
tout  ce  que  nous  pouvons  dire,  c'est  que  ces  dimensions  sont 
nécessairement  d'une  extrême  petitesse. 

Quelque  petit  que  soit  un  corps,  on  ne  peut  le  regarder 
comme  étant  un  simple  point  matériel,  qu'autant  qu'on  fait 
abstraction  de  ses  dimensions.  En  assimilant  les  molécules 
des  corps  à  des  points  matériels,  comme  nous  le  ferons  tou- 
jours dans  ce  qui  suit,  nous  sortirons  donc  de  la  réalités 
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pour  entrer  dans  le  domaine  de  Fabslraction  ;  mais  nous 
devons  dire  de  suite  que  la  comparaison  des  résultats  aux- 
quels on  est  parvenu  ainsi  avec  les  phénomènes  naturels, 
n'a  jamais  pu  montrer  qu'il  y  eût  la  moindre  erreur  produite 
par  cette  manière  d'envisager  les  choses  :  on  n'a  pas  trouvé 
jusqu'à  présent  qu'il  fut  nécessaire  de  tenir  compte  des  di- 
mensions des  molécules,  dans  l'étude  des  diverses  circons- 
tances que  présente  le  mouvement  des  corps,  de  quelque 
nature  qu'ils  soient.  Les  systèmes  matériels,  qui  seront  l'ob- 
jet des  théories  dont  nous  allons  nous  occuper,  seront  donc 
toujours  des  systèmes  de  points  matériels.  Dans  cette  se- 
conde partie  de  la  dynamique,  nous  les  considérerons  à 
l'état  d'équilibre,  c'est-à-dire  que  nous  supposerons  que 
chacun  des  points  matériels  dont  ils  sont  formés  est  en  équi- 
libre sous  l'action  des  diverses  forces  qui  lui  sont  appliquées 
(§  i04)  ;  la  troisième  partie  de  la  dynamique  sera  consacrée 
à  l'élude  des  lois  de  leur  mouvement. 

Les  corps  se  présentent  à  nous,  dans  la  nature,  sous  trois 
états  difr('Tents  :  ils  sont  solides,  liquides  ou  gazeux.  Les 
solides  sont  des  corps  dans  lesquels  les  molécules  ont  des 
positions  déterminées  les  unes  par  rapport  aux  autres;  on 
ne  peut  changer  ces  positions  relatives  des  molécules  qu'en 
faisant  agir  sur  elles  des  forces  plus  ou  moins  grandes,  et  si 
la  déformation  qu'on  a  ainsi  fait  subir  au  corps  ne  dépasse 
pas  certaines  limites,  les  molécules  reviennent  à  leur  dispo- 
sition primitive,  dès  que  les  forces  qui  les  ont  dérangées 
cessent  d'exercer  leur  action.  Dans  les  liquides  et  les  gaz, 
au  contraire ,  les  molécules  sont  extrêmement  mobiles  ;  la 
moindre  cause  les  dérange  des  positions  qu'elles  occupent 
les  unes  par  rapport  aux  autres ,  et  quelque  petit  que  soit 
le  dérangement  qu'elles  éprouvent  ainsi ,  il  ne  tend  pas  à 
disparaître  en  même  temps  que  la  cause  qui  l'a  produit  : 
c'est  cette  propriété,  commune  aux  liquides  et  aux  gaz, 
qui  fait  qu'on  les  désigne  collectivement  sous  le  nom  de 
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fluides.  Nous  aurons  à  considérer  successivement  l'appli- 
cation des  théories  de  l'équilibre  et  du  mouvement  à  chacune 
de  ces  deux  espèces  très-distinctes  de  corps  naturels. 

§  151.  Ferees  Intérlenres,  forées  extérlenrefi.  —  Nous 
avons  dit  (§  8S)  que  toute  force,  appliquée  à  un  point  ma- 
tériel A,  émane  d'un  autre  point  matériel  B  situé  à  une 
distance  quelconque  du  premier.  Supposons  que  le  point 
matériel  A  soit  un  de  ceux  qui  composent  le  système  maté- 
riel dont  nous  étudions,  soit  Téquilibre,  soit  le  mouvement. 
Si  le  second  point  B  appartient  également  à  ce  système  ma- 
tériel, la  force  qui  agit  sur  le  point  A,  et  qui  émane  du  point 
B,  est  une  force  intérieure.  Si  le  point  B  ne  fait  pas  partie 
du  système  matériel  dont  nous  nous  occupons,  cette  force, 
qui  émane  du  point  B,  et  qui  est  appliquée  au  point  A,  est  une 
farce  extérieure. 

Il  est  clair,  d'après  le  principe  de  l'égalité  de  l'action  et 
de  la  réaction,  que  si  l'on  prend,  parmi  les  forces  qui 
agissent  sur  les  divers  points  d'un  système  matériel,  toutes 
celles  qui  sont  des  forces  intérieures,  ces  forces  sont  égales 
deux  à  deux  et  directement  opposées. 

Une  même  force  peut  jouer,  tantôt  le  rôle  de  force  inté- 
rieure, tantôt  le  rôle  de  force  extérieure,  suivant  les  cas. 
Si  l'on  considère,  par  exemple,  le  mouvement  d'un  corps 
qui  tombe  à  la  surface  de  la  terre,  l'attraction  qu'une  des 
molécules  de  ce  coips  éprouve  île  la  part  d'une  molécule 
quelconque  de  la  terre  est  une  force  extérieure  ;  si  au 
contraire  on  considère  le  mouvement  d'un  système  matériel 
formé  de  la  terre  tout  entière  et  des  divers  col'ps  qui  se 
trouvent  à  sa  surface  ou  dans  son  voisinage,  la  même  at- 
traction devient  une  force  intérieure. 

§  152.  Oe  qu^on  entend  par  solide  Invariable. — 
Avant  de  nous  occuper  d'une  manière  générale  de  l'étude 
de  l'équilibre  d'un  système  matériel  quelconque,  nous  con- 
sidérerons d'abord  un  cas  idéal  et  simple,  auquel  on  peut 
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trcs-souvciit  ramener  les  questions  (l*équilibre  qu*on  a  à 
traiter.  Nous  supposerons  que  le  système  maténel,  dont 
nous  voulons  étudier  Téquilibre ,  soit  de  forme  invariable, 
c  est-ù-dire  que  les  divers  points  matériels  qui  le  composent 
ne  puissent  en  aucune  manière  se  rapprocher  ou  s'éloigner  les 
uns  des  autres  ;  cVst  à  un  pareil  système  matériel  que 
nous  donnons  le  nom  de  solide  invariabh. 

Cette  invariabilité  absolue  de  forme  d*un  système  matériel 
ne  se  rencontre  nulle  part  dans  la  natui*e.  Il  existe,  il  est 
vrai,  un  grand  nombre  de  corps  solides  qui  semblent  ne 
pas  éprouver  de  cliangomeut  de  forme,  de  quelque  manière 
qu*on  cherche  à  les  déformer,  pour\'u  toutefois  que  les  forces 
qu'on  leur  applique  ne  dépassent  pas  certaines  limites;  mais, 
si  ces  corps  paraissent  conserver  la  forme  qu'ils  avaient  tout 
d'abord,  malgré  l'action  des  forces  qui  tendent  à  la  leur  faire 
perdre,  c'est  uniquement  parce  que  la  déformation  qu'ils 
éprouvent  est  trop  faible  pour  être  aperçue  :  cette  défor- 
mation n'en  existe  pas  moins,  quelque  petites  que  soient 
les  forces  qui  tc^ndent  à  la  produire.  Pour  distinguer  les 
corps  solides  qui  existent  dans  la  nature,  et  qui  sont  toujours 
plus  ou  moins  déformables  sous  l'action  des  forces  qui  leur 
sont  appliquées,  des  systèmes  matériels  auxquels  nous  at- 
tribuons une  invariabilité  absolue  de  forme,  nous  désigne- 
rons les  premiers  sous  Icî  nom  de  solideê  naturels. 

Les  théories  que  nous  allons  exposer  dans  ce  chapitre,  et 
dans  les  deux  suivants,  se  rapportent  exclusivement  aux 
solides  invariables,  considérés  à  l'état  d'équilibre. 

§  153.  Une  force  peut  être  appliquée  en  nu  p^lnl 
«lueleonque  de  mi  direction,  %tkn%  que  son  eifet  floll 
cliMng;c.  —  Pour  ('tablir  cette  proposition ,  nous  ad- 
mettrons coninu'  évident  que  deux  forces  égales,  qui  sont 
appliquées  en  deux  points  difTérents  d  un  même  solide  in- 
variable, suivant  la  ligne  droite  qui  joint  ces  deux  points, 
et  en  sens  contraire  l'une  de  l'autre,  se  font  équilibre  ;  en 
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sorte  que,  si  le  corps  dont  il  s'agit  est  en  re|>os  avant  que 
ces  forces  lui  soient  appliquées,  les  actions  simultanées  de 
ces  deux  forces  ne  le  feront  pas  sortir  de  son  état  de  repos. 

Cela  posé,  soit  M,  fig.  l'I^  un  so- 
lide invariable  en  équilibre  sous 
Taction  de  diverses  forces.  Consi- 
dérons en  particulier  une  de  ces 
forces,  F,  appliquée  au  point  A. 
Prenons  un  point  B  sur  la  direction 
de  cette  force  F,  et  appliquons-y 
deux  forces  F',  F",  égales  à  F,  et 
agissant  en  sens  contraire  Tune  de 
Tautre,  suivant  la  direction  A  B  :  ces 
deux  nouvelles  forces,  se  faisant 
évidemment  équilibre,  ne  troubleront  pas  l'état  d'équilibre 
dans  lequel  se  trouvait  le  corps  M  avant  leur  application. 
Mais  les  deux  forces  F,  F",  qui  sont  égales,  et  qui  agissent 
en  sens  contraire  l'une  de  l'autre,  suivant  la  droite  A  B  menée 
par  leurs  points  d'application,  se  font  aussi  équilibre,  d'a- 
pi*ès  ce  que  nous  avons  admis  il  n'y  a  qu'un  instant  :  on  peut 
donc  les  supprimer  sans  que  le  corps  M  cesse  d'être  en  équi- 
libre. Des  trois  forces  F,  F',  F",  il  ne  reste  plus  dès  \ov%  que 
la  force  F',  qui  se  trouve  ainsi  substituée  à  la  force  F  que 
nous  avions  considérée  tout  d'abord.  On  voit  donc  qu'une 
force,  qui  agit  sur  un  point  d'un  solide  invariable  en  équi- 
libre, peut  être  appliquée  en  un  autre  ])oint  pris  sur  sa 
direction,  sans  que  son  effet  cesse  d'être  le  même  ;  puisque 
lequilibre  du  corps  n'est  pas  troublé  par  ce  changement  du 
point  d'application  de  la  force. 

Dans  le  raisonnement  que  nous  venons  de  faire,  nous 
avons  supposé  que  le  point  B,  pris  sur  la  direction  de  la 
force  F,  faisait  partie  du  corps  M.  Mais  cela  n'est  pas  né- 
cessaire. La  force  F  peut  être  appliquée  en  un  point  quel- 
conque de  sa  direction,  appartenant  au  corps  M,  ou  situé 
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en  dehors  de  ce  corps,  pourvu  que,  dans  ce  dernier  cas, 
le  point  sur  lequel  on  transporte  Taction  de  la  force  F  soit  lié 
invariablement  au  corps  M. 

§  154.  Composition  des  forées 
coneonrantes*  —  Loi'sque,  parmi 
les  forces  qui  agissent  sur  un  solide 
invariable  en  équilibre ,  il  y  en  a 
plusieurs  F,  F,  F",...  fig.  73,  dont 
les  directions  concourent  eu  un 
même  point  0,  ces  forces  F,  F',  F",.- • 
peuvent  i>trc  remplacées  par  une 
force  unique  qui  est  leur  résultante. 
En  effet  clincune  de  ces  forces  peut 
(^tre  transportée,  du  point  sur  lequel 
elle  agît,  au  point  0  pris  sur  sa  direction  (§  153)  ;  et  alors 
ces  divei*ses  forces,  agissant  sur  un  même  point  0,  peuvent 
être  composées  en  une  seule,  au  moyen  du  parallélogramme 
des  forces ,  ou  du  parallélipipède  des  forces,  ou  bien  encore 
du  polygone  des  forces,  suivant  les  cas  (§  99).  La  résultante 
R,  ainsi  obtenue,  peut  d'ailleurs  <Hrc  appliquée  en  un  point 
quelconque  L  de  sa  direction.  La  force  R,  appli(iuée  au  point 
L,  peut  donc  remplacer  complètement  les  forces  F,  F',F",.-« 
appliquées  aux  points  A,  B,  C, . . . 

Il  n'est  pas  nécessaire  (lue  le  point  0,  par  lequel  vont  passer 
les  directions  des  forces  F,  F',  F",.-»  fasse  partie  du  solide 
invariable  soumis  à  l'action  de  ces  forces,  pour  qu'on  puisse 
leur  substituer  la  force  R.  On  conçoit  en  eflet  que,  pour 
faire  le  raison ncmient  qui  précède,  on  peut  supposer  que  le 
point  0  soit  invariablement  lié  au  corps  ;  mais  que,  dès 
qu'on  a  trouvé  ainsi  une  force  R,  qui,  en  agissant  sur  un 
point  L  du  corps,  peut  tenir  lieu  des  forces  F,  F',  F",.-- 
appliquées  aux  points  A,  B,  C,...,  on  n'a  plus  besoin  de 
se  préoccuper  de  l'hypothèse  qu'on  a  faite  sur  le  point  0 
pour  y  arriver  :  la  liaison  qu'on  avait  admise  entre  ce  point 
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0  Cl  le  coiT)s  peut  être  supprimée,  sans  que  les  forces  F,  F', 
F",. ..  et  R  cessent  d'exercer  leur  action  dans  les  mômes 
conditions,  et  par  conséquent  sans  que  la  dernière  de  ces 
forces  cesse  de  pouvoir  remplacer  les  autres.  Nous  devons 
observer  cependant  que  la  substitution  de  la  force  R  aux 
forces  F,  F',  F", ...  ne  peut  se  faire  d'une  manière  absolue 
qu'autant  que  la  direction  de  cette  force  R  vient  passer  par 
quelqu'un  des  points  du  corps  auquel  les  forQes  F,  F',  F", . . . 
sont  appliquées  ;  s'il  n'en  est  pas  ainsi,  on  ne  peut  regarder  la 
force  R  comme  pouvant  tenir  lieu  des  forces  F,  F',  F", . . . 
qu'en  admettant  que  le  point  L  de  sa  direction  auquel  on  la 
suppose  appliquée  est  lié  invariablement  à  ce  corps. 

D'après  la  manière  dont  la  résulumte  R  a  été  obtenue  au 
moyen  des  composantes  F,  F',  F",.-?  il  est  clair  que  toutes 
les  propositions  établies  précédemment  (§§  1 00  à  1 03),  pour 
les  forces  appliquées  à  un  même  point,  sont  vraies  pour  un 
système  de  forces  concourantes  appliquées  à  un  solide  in- 
variable en  équilibre. 

§  155.  Compoiillion  des  forées  parallèles.  —  Pour 
arriver  à  la  composition  do  deux  forces  appliquées  à  un  so- 
lide invariable,  suivant  des  directions 
parallèles,  et  dans  le  même  sens,  consi- 
dérons deux  forces  F,  F,fig,  7/i,  appli- 
quées à  deux  points  A  et  B  d'un  pareil 
solide,  suivant  des  directions  concou- 
rantes. On  trouve  la  résultante  R  de  ces 
deux  forces  F,  F',  en  construisant  le 
parallélogramme  OCDE  sur  les  deux 
lignes  OC,  OD  qui  les  représentent. 
Supposons  que  les  directions  des  forces 
F,  F',  changent  peu  à  peu,  en  passant 
toujours  par  les  points  A  et  B ,  de  telle 
manière  que  ces  directions,  toujours  comprises  dans  un  même 
plan,  s'approchent  de  plus  en  plus  de  devenir  parallèles;  le 
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parallélogramme  OC  D£  se  déformera  en  même  lemps,  c  t  la 
résultante  K,  qui  est  i*eprésentée  par  la  diagonale  OE,  se  mo- 
difiera en  conséquence.  11  est  clair  d*après  cela  que,  lorsque 
les  directions  des  forces  F,  F'  seront  parallèles,  la  résultauto 
R  sera  égale  à  la  somme  de  ces  deux  forces,  el  en  outre  sa 
direction  sera  parallèle  à  colle  de  chacune  des  composantes. 
Observons  de  plus  que,  diaprés  le  théorème  des  moments 
relatif  au  cas  de  deux  forces  appliquées  à  un  même  poiul 
(§  101),  la  somme  des  moments  des  forces  F,  F',  par  rap- 
port au  point  d'application  L  de  leur  résultante,  est  égale  à 
zéro,  puisque  le  moment  de  la  résultante  R  par  rap|>ort  à 
ce  point  est  nul  ;  on  en  déduit  immédiatement  que  les  dis- 
tances du  point  L  aux  directions  des  deux  forces  F,  F',  sont 
inversement  proportionnelles  aux  grandeurs  de  ces  forces, 
proposition  qui  subsistera  encore,  sans  aucune  modification, 
loi*sque  les  forces  F,  F'  seront  devenues  parallèles. 

On  conclut  de  ce  qui  précède  que  deux  foi*ces  parallèles 
et  de  même  sens  F,  F',  appliquées  à  deux  points  A  et  B  d'un 
solide  invariable,  fig.  Ib,  ont  une  résul- 
"""^T-'-..^      tante  R  égale  à  leur  somme,  et  dirigée 
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^  dans  leur  plan,  parallèlement  à  chacune 
f  d'elles  et  dans  le  même  sens  ;  de  plus 
les  distances  LM,  LN  du  point  d'appli- 
cation L  de  cette  résultante  aux  diiTC- 
lions  des  deux  forces  F,  F',  sont  invei^ 
sèment  proportionnelles  aux  grandeurs 
de  ces  forces.  La  force  R  peut  être  appli- 
quée au  point  C,  on  sa  direction  rencontix»  la  ligne  A  B;  et 
comme  le  rapport  de  CA  à  CB  est  le  même  que  celui  de 
LM  à  LN,  on  peut  dire  encore  que  le  point  d'application 
de  la  résultante  des  deux  forces  F,  F'  est  situé  sur  la 
droite  A  B  qui  joint  les  points  d'application  des  compo- 
santes, et  qu'il  divise  cette  droite  en  deux  parties  inver- 
sement proportionnelles  aux  grandeurs  de  ces  composantes. 
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S  156.  Lorsque  deux  forces  F,  F',  fig.  76,  sont  appliquées 
à  deux  points  A  et  B  d'un  solide 
invariable,  suivant  des  directions 
parallèles,  et  en  sens  contraire 
Tune  do  Taulre ,  ces  forces  ont 
une  résultante  que  Ton  obtient 
de  la  manière  suivante.  Soit  F 
la  plus  grande  des  deux  forces 
doimc'^es.  On  peut  regarder  cette  force  F  comme  résultant 
de  la  composition  de  deux  forces  parallèles  et  de  même 
sens,  dont  Tune,  égale  à  F',  soit  appliquée  au  point  B,  et 
Tautre,  égale  à  F — F',  soit  appliquée  à  un  point  C  convena- 
blement choisi  sur  le  prolongement  de  la  ligne  BA  ;  on  de- 
vra avoir  pour  cela 

AC       _F' 
AB""  F^F' 

Si  Ton  remplace  la  force  F  par  les  deux  composantes  dont 
on  vient  de  parler,  la  première  de  ces  composantes  sera  dé- 
truite par  la  force  F'  qui  est  déjà  appliquée  au  point  B  eu 
s(»ns  contraire,  et  il  ne  restera  plus  que  la  fonie  F— F'  appli- 
quée au  point  (1  :  celle  dernièrt»  force  esl  donc  la  résultante 
des  deux  forces  données  F,  F'. 

Ainsi  deux  forces  parallèles  et  de  sens  contraires,  appli- 
quées à  un  solide  invariable,  ont  une  résultante  égale  ù  leur 
diiïérence,  diiûgée  dans  leur  plan,  parallèlement  à  chacune 
«relies,  et  agissant  dans  le  sens  de  la  plus  grande  des  deux 
composantes;  el,  si  Ion  observe  que,  de  la  proportion  écrite 
ci-dessus,  on  déduit  celte  autre  propoiiicm 


(  B 


F 
F' 


un  peut  dire  que  le  point  d'application  C  de  cette  insultante 
est  situé  sur  le  prolongement  de  la  droite  A  B,  du  côté  du 
point  d'application  A  delà  plus  grande  composante,  et  qu'il 
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est  éloigné  des  points  A  et  B  de  quantités  inversement  pro- 
portionnelles aux  forces  qui  sont  appliquées  à  ces  points. 

Il  est  aisé  de  voir  que  ce  que  nous  venons  de  dire,  relati- 
vement à  la  composition  de  deux  forces  parallèles  et  de  sens 
contraires,  suppose  essentiellement  que  ces  deux  forces  sont 
inégales.  Si  Ton  voulait  passer  de  la  au  cas  particulier  où  les 
deux  forces  sont  égales,  en  supposant  que  la  plus  grande 
des  deux  décroît  progressivement  jusqu'à  devenir  égale  à  la 
plus  petite,  on  trouverait  que,  dans  ce  cas  particulier,  la  ré- 
sultante est  nulle  et  a  son  point  d*application  à  une  distance 
infmie  des  points  d'application  des  deux  composantes  :  cela 
signifie  évidemment  que  le  système  de  deux  forces  égales, 
appliquées  à  un  solide  invariable,  suivant  des  directions  pa- 
rallèles, et  en  sens  contraire  Tune  de  Tauti'c,  ne  peut  pas  être 
remplacé  par  une  force  unique,  c'est-à-dire  que  ces  deux 
forces  n'ont  pas  de  résultante.  Un  pareil  système  de  forces 
constitue  ce  qu'on  nomme  un  couple. 

§  157.  Considérons  maintenant  un  nombre  quelconque 
de  forces  parallèles,  appliquées  en  différents  points  d'un  so- 
lide invariable,  et  cherchons  à  déterminer  la  résultante  de 
toutes  ces  forces,  s'il  y  en  a  une. 

Si  toutes  les  forces  parallèles  dont 
il  s'agit  sont  dirigées  dans  un  mémo 
sens,  ou  trouvera  leur  résultante  en 
opérant  de  la  manière  suivante.  Ou 
composera  d'abord  deux  des  forces 
données,  F  et  F',  par  exemple,  fig,  11  ^ 
en  une  seule  force  Ri  qui  sera  égale  à 
F  -h  F',  et  dont  le  point  d'application 
Li  divisera  la  ligne  AB  en  deux  par- 
tics  inversenienl  proportionnelles  aux 
forces  F  et  F'  ;  puis  on  composera  cetlc 
résultante  partielle  Ri  avec  une  troisième  des  forces  données, 
avec  F"  par  exemple,  ce  qui  donnera  une  deuxième  résuh 


Fig.  77. 
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lante  partielle  R2  égale  à  Ri  4-  F"  ou  bien  à  F  +  F  +  F",  ei 
appliquée  en  un  point  L?  tel  que  L1L3  et  CL2  soient  inverse- 
ment proportionnels  à  Ri  et  F";  ensuite  ou  composera  la 
deuxième  résultante  paitieile  Ri  avec  une  quatrième  force 
F"  ;  et  ainsi  de  suite.  Il  est  clair  que,  en  continuant  de  cette 
manière,  on  arrivera  toujours  à  une  force  unique  R  qui 
pourra  tenir  lieu  de  toutes  les  forces  données,  et  qui  sera  par 
conséquent  la  résultante  de  ce  système  de  forces.  Cette  ré- 
sultante R  sera  égale  à  la  somme  des  composantes  F,  F', 
F", . . . ,  parallèle  à  chacune  d'elles,  et  dirigée  dans  le  même 
sens;  son  point  d'application  se  déduii*a  de  la  série  des  opé- 
rations qui  déterminent  successivement  les  divers  points 

d'application  Li ,  L<i, des  résultantes  partielles  R, ,  R^ 

Si  les  diverses  forccîs  parallèles  qu  on  se  propose  de  com- 
poser entre  elles  ne  sont  pas  dirigées  toutes  dans  le  même 
sens,  on  les  partiigora  en  deux  groupes  formés,  Tun  de  celles 
qui  agissent  dans  un  sens,  Taulre  de  celles  (fui  agissent  dans 
le  sens  opposé.  Toutes  les  forces  du  premier  groupe  pour- 
ront être  remplacées,  d'après  ce  que  nous  venons  de  diit», 
par  une  force  unique  R'  égale  à  leur  sonmie,  dirigée  paral- 
lèlement à  chacune  d'elles,  et  dans  le  même  sens  ;  il  en  sera 
de  même  des  forces  du  second  groupe,  auxquelles  on  pourra 
substituer  une  force  R"  égale  à  leur  somme,  parallèle  à  leur 
direction  conmmne,  et  de  même  sens  (qu'elles.  Ces  deux  ré- 
sultantes partielles  R',  R",  qui  peuvent  remplacer  rensemble 
des  forces  données,  et  qui  sont  parallèles  et  de  sens  contrai- 
res, peuvent  en  g<'»néral  se  composer  à  leur  tour  en  une  seule 
force  R  égale  à  leur  différence,  agissant  parallèlement  à  cha- 
cune d'elles,  et  dans  le  sens  de  la  plus  grande  des  deux 
(S  id<>)  '•  1^  foi'ce  R  ainsi  obtenue  est  la  résultante  de  tontes 
les  foi'ces  données.  Dans  le  cas  particulier  où  les  résultantes 
partielles  R',  R"  seraient  égales  entre  elles,  sans  agir  suivant 
la  même  ligne  droite,  on  ne  pourrait  pas  les  remplacer  par 
une  force  unique,  et  alors  le  système  des  forces  données  se 
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réduirait  à  un  couple  formé  par  les  deux  forces  R',  R".  Si  les 
deux  forces  K',  R''  étaient  égales  et  agissaient  suivant  la 
même  ligne  droite,  comme  elles  sont  de  sens  contraires,  elles 
se  détruiraient  mutuellement,  ce  qui  revient  à  dire  qu'elles 
auraient  une  résultante  nulle  :  le  système  des  foi'ces  donn(^ 
aurait  donc  aussi  une  résultante  nulle. 

§  158.  Théor^ne  des  neBieBla  d'an  syst^ne  de 
ferees  parallèle»  par  rappart  à  an  plan.  —  Nous  avons 
vu  (§  103)  que  le  moment  de  la  résultante  de  deux  forces 
appliquées  ù  un  point,  par  rapport  à  une  droite  quelconque, 
est  égal  ù  la  somme  des  moments  des  composantes  par  rap- 
port à  la  même  droite.  Cette  proposition  est  d'ailleurs  appli- 
cable au  cas  de  deux  forces  appliquées  en  deux  points  diffé- 
rents d*un  solide  invariable,  suivant  des  directions  concou- 
rantes (§  154);  et  par  suite  on  peut  l'appliquer  au  cas  de 
deux  forces  parallèles  et  de  même  sens ,  qui  est  compris 
comme  cas  particulier  dans  le  précédent  (§  155). 

Supposons  que  nous  choisissions  la  droite  D,  par  rapport 
à  laquelle  nous  prenons  les  moments  de  deux  forces  paral- 
lèles et  de  même  sens  F,  F',  et  de  leur  résultante  R,  de  telle 
manière  que  sa  direction  fasse  un  angle  droit  avec  celle  des 
forces  ;  imaginons  en  outre  que  nous  menions  par  cette  droite 
D  un  plan  P  parallèle  aux  directions  des  forces  F,  F',  R.  Il 
est  aisé  de  voir  que  le  moment  de  Tune  quelconque  de  ces 
forces,  de  la  force  F  par  exemple,  par  i*apport  à  la  droite  D, 
n'est  autre  chose  que  le  produit  de  la  force  F  par  la  distance 
de  sa  direction  au  plan  P  :  ce  produit  est  ce  qu'on  nomme  le 
moment  de  la  force  F  par  rapport  au  plan  P.  Ou  peut  donc 
dire,  d'après  la  proposition  qui  a  été  rappelée  ci-dessus,  que 
le  moment  de  la  résultante  R  par  rapport  au  plan  P  est  égal 
à  la  somme  des  moments  des  composantes  F,  F',  par  rapport 
à  ce  plan.  C'est  en  cela  que  consiste  le  théorème  des  mo- 
ments par  rapport  à  un  pian,  pour  le  cas  de  deux  forces  pa- 
rallèles et  de  même  sens.  O  théorème  est  vrai,  quelle  que 
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soit  la  position  du  plan  P  relativement  aux  droites  suivant 
lesquelles  agissent  les  forces  F,  F',  R,  et  auxquelles  il  est 
parallèle,  pounu  qu'on  attribue  un  signe  convenable  au  mo- 
ment de  chacune  des  forces  par  rapport  à  ce  plan.  La  manière? 
dont  ce  signe  doit  être  déterminé,  résulte  de  ce  qui  a  été  dit 
(2 1 05)  relativement  au  signe  qu*on  doit  attribuer  au  moment 
d'une  force  par  rapport  à  une  droite  :  il  est  aisé  de  voir  que 
le  moment  d'une  force  par  rapport  à  un  plan  parallèle  ù  sa 
direction  doit  être  affecté  du  signe  +  ou  du  signe — ,  suivant 
que  la  force  est  placée  d'un  côté  ou  de  l'autre  du  plan. 

Après  avoir  établi  le  théorème  qui  précède,  dans  le  cas  de 
deux  forces  parallèles  et  de  même  sens,  nous  allons  l'étendre 
au  cas  d'un  système  quelconque  de  forces  parallèles.  Pour 
cela  nous  considérerons  d'abord  le  cas  de  deux  forces  paral- 
lèles et  de  sens  contraires  F,  F',  fig,  76  (page  269).  Nous 
savons  que  la  résultante  R  de  ces  deux  forces  s'obtient  en 
décomposant  la  force  F,  que  nous  supposons  plus  grande 
que  F',  en  deux  composantes  parallèles  et  de  même  sens, 
dont  l'une,  égah;  à  F',  soit  appliquée  au  point  B,  et  l'autre  soit 
appliquée  en  un  point  C  convenablement  choisi  sur  le  pro- 
longement de  la  ligne  B  A  :  colU;  seconde  composante  de  la 
force  F  est  précisément  la  r('»sull;uiie  cherchée  R.  Nous  pou- 
vons donc  dire  que  le  momenl  de  la  force  donnée  F,  par  rap- 
port à  un  plan  quelconque  P  parallèle  à  sa  direction,  est  égal 
au  moment  de  la  résultante  R  par  rapport  à  ce  plan  P  aug- 
menté du  moment  d'une  force  égale  et  directement  opposée 
à  la  seconde  force  donnée  F'  par  rapport  au  même  plan  ;  ou 
en  d'autres  termes,  le  moment  de  la  résultante  R,  par  rap- 
port au  plan  P,  est  égal  au  moment  de  la  force  F  par  rapport 
ù  ce  plan,  diminutf  du  moment  d'une  force  égale  et  contraire 
à  la  force  F',  par  rapport  à  ce  plan  P.  Mais  si  nous  conve- 
nons de  regarder  les  moments  de  deux  forces  de  même  di- 
rection et  de  sens  oi)posés,  par  rapport  a  un  même  plan 
parallèle  à  leur  direction  commune,  comme  étant  de  signes 
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coptraireSi  nous  pourrons  modifier  ce  dernier  énoncé,  ai  dire 
que  le  moment  de  la  résultante  R  par  rapport  au  plan  P,  est 
égal  ù  la  somme  des  moments  de  ses  deux  composantes  F,  F' 
par  rapport  ù  ce  plan.  Le  théorème  établi  pour  le  cas  de 
deux  forces  parallèles  et  de  môme  sens,  se  trouve  donc  vrai 
aussi  (lans  le  cas  de  deux  forces  parallèles  et  de  sens  con- 
traires, au  moyeu  de  la  convention  que  nous  venons  de  faire 
relativement  aux  signes  des  moments  des  forces  qui  agissent 
dans  des  sens  opposés. 

Le  moment  de  la  résultante  de  deux  forces  parallèles,  par 
rapport  à  un  plan  parallèle  à  leur  direction,  étant  toujours 
égal  à  la  somme  des  moments  des  composantes  par  rapport 
à  ce  plan,  soit  que  les  composantes  agissent  dans  un  même 
sens,  soit  qu*elles  agissent  dans  des  sens  contraires,  on  eu 
coQclut  nécessairement  que  le  moment  de  la  résultante  d'un 
système  quelconque  de  forces  parallèles,  par  rapport  a  un 
plan  quelconque  parallèle  ù  leur  direction,  est  égal  à  la 
somme  des  moments  des  diverses  composantes,  par  rapport 
à  ce  plan.'  Il  suffît  pour  cela  d'observer  que  Ton  trouve  la 
résultante  d'un  pareil  système  de  forces  en  effectuant  succes- 
sivement, et  un  nombre  convenable  die  fpis,  la  composition  de 
deux  forces  parallèles  de  même  sens  ou  de  sens  contraires 
(§  *57),  et  d'appliquer  le  théorème  des  moments,  établi  pré- 
cédemment, ù  chacune  de  ces  compositions  successives. 

Pour  donner  aux  moments  de  diverses  forces  parallèles  de 
même  sens  ou  de  sens  contraires,  par  rapport  à  un  plan  P 
parallèle  à  leur  direction,  les  signes  qu'on  doit  leur  attribuer 
d'après  les  conventions  établies,  on  peut  opérer  de  la  ma- 
nière suivante.  On  considérera  )a  distance  de  la  direction 
d'une  force  au  plan  P,  auquel  cette  force  est  parallèle,  coinme 
étant  positive  ou  négative,  suivant  que  celte  direction  est 
d'un  coté  ou  de  l'autre  du  plan  ;  on  considérera  en  outre  la 
force  elle-même  comme  étant  positive  ou  négative,  suivant 
qu'elle  agit  dans  un  sens  on  dans  le  sens  opposé  :  le  produit 
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de  la  force  par  la  distance  de  sa  direction  au  plan  P  se  trouvera 
par  là  affecté  du  signe  +  ou  du  signe  —,  suivant  les  cas,  et  il 
est  aisé  de  s'assurer  que  son  signe  sera  toujours  celui  qu'il 
doit  avoir  d'après  les  conventions  établies  précédemment. 

§  159.  Rédaction  d'vB  synténe  (|aelcoB(|ae  de  forces 
à  deax  forées.  —  Un  système  quelconque  de  forces,  appli- 
quées à  un  solide  invariable,  peut  toujoui*s  être  remplacé 
par  deux  forces  seulement,  dont  une  agit  sur  un  point 
choisi  à  volonté. 

Pour  démontrer  ce  théorème,  prenons  à  vo- 
jonté,  dans  le  solide,  trois  points  A,  B,  C,  non  si- 
tués en  ligne  droite,  fig.  78.  Une  force  quelcon- 
que F^  appliquée  au  solide,  et  non  dirigée  dans 
le  plan  A  BC,  peut  toujours  être  décomposée 
en  trois  autres  dirigées  suivant  les  lignes  MA, 
*''8-78.  MB,  MC,  qui  joignent  les  points  A,  B,C,  à 
un  point  pris  sur  la  direction  de  la  force  F,  en  dehoi's  du 
plan  ABC  (§§  99  et  Ao);  et  Ton  peut  supposer  que  ces 
trois  composantes  soient  appliquées  aux  i)oints  A,  B,  C, 
eux-mêmes.  Si  la  force  F  était  dirigée  dans  le  plan  ABC, 
on  ne  pourrait  pas  trouver  sur  sa  direction  un  point  M 
situé  en  dehors  de  ce  plan  ;  mais  il  est  aisé  de  voir  que, 
dans  ce  cas  particulier,  on  pourrait  toujours  regarder  la 
force  F  comme  la  résultante  de  trois  forces  appliquées  aux 
points  A,  B,  C,  :  on  pourrait,  par  exemple,  joindre  un  point 
M  de  sa  direction  aux  deux  points  A  et  B,  la  décomposer  en 
deux  forces  agissant  suivant  M  A  et  M  B,  et  considérer  ces 
deux  composantes  appliquées  aux  points  A,  B,  et  une  force 
nulle  appliquée  au  point  C,  connue  étant  les  trois  compo- 
santes de  c^lte  force  F  appliquées  ;iux points  A, B, C.  Si  Ion 
fait  pour  toutes  les  forces  données  ce  qui  vient  dV;lre  indiqué 
pour  la  force  F,  chacune  d'elles  fournira  trois  composantes 
appliquées  aux  points  A,  B,  C  ;  le  système  des  forces  don- 
nées sei*a  donc  remplacé  par  un  auti'o  système  de  forces 
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dont  chacune  agira  sur  un  des  points  A,  B,  C.  Toutes  les 
forces  appliquées  au  point  A  peuvent  être  composées  en 
une  seule  ;  et  il  en  est  de  m(>nie  de  celles  qui  sont  appliquées 
au  point  B,  et  aussi  de  celles  qui  agissent  sur  le  point  C  :  on 
n'aura  donc  plus  que  trois  forces  appliquées  respectivemeni 
aux  points  A,  B,  C,  au  lieu  du  système  quelconque  de 
forces  qu'on  avait  primitivement.  Reste  maintenant  à  fain^ 
voir  que  ces  trois  forces  pourront  toujours  se  n'»duire  à  deux. 

Soient  Q,  (V,  Q",  fig. 
79,  les  trois  forces  aux- 
(|uclles  on  vicMit  de  par- 
venir. Faisons  passer  un 
plan  par  le  point  A  et  par 
la  direction  de  la  force 
Q'  ;  puis  un  autre  plan 
par  le  même  point  A  et 
par  la  direction  de  la  force 
Q"  :  ces  deux  plans  se 
couperont  suivant  une  li- 
gne (r  ïl  passant  par  le 
point  A.  Supposons  que 
la  ligne  G  H  rencontre  une  au  moins  des  directions  des 
deux  forces  Q',  Q",  celle  de  Q'  par  exemple,  et  soit  B'  le 
point  de  rencontre;  Tauli-e  force  Q"  pourra  toujours  se  dé- 
composer en  deux  forces  agissant  suivant  les  lignes  C  A,  CB' 
menées  du  point  C  aux  deux  points  A,  B',  et  ces  deux  forces 
pourront  être  appliquées  aux  points  A,  B',  eux-mêmes;  la 
force  Q  se  composera  alors  avec  celle  de  ces  deux  forces  qui 
agira  sur  le  point  A,  et  la  force  Q'  avec  celle  qui  agira  sur  le 
point  B'  :  on  n'aura  donc  plus  en  tout  que  deux  forces , 
appliquées.  Tune  au  point  A,  l'autre  au  point  B'.  Si  aucmie 
des  directions  des  deux  forces  Q',  Q"  ne  rencontrait  la  ligne 
G  H,  il  suffirait  de  décomposer  préalablement  la  force  Q'  en 
deux  autres  Q'i,  Q'^,  dont  l'une  Q'i  agît  sur  le  point  A,  et 
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raiiU'e  Q'i  agit  sur  un  autre  point  quelconque  de  la  ligne 
G  H,  pour  que  toute  difficulté  disparût:  car  alors  on  pour- 
rait raisonner  sur  la  résultante  des  forces  Q,Q'i,  appliquées 
au  point  A,  et  sur  les  deux  forces  Q'2,  Q",  comme  on  vient 
(le  le  faire  sur  les  trois  forces  Q,  Q',  Q". 

Il  est  donc  établi  par  là  qu'un  système  quelconque  de 
forces  appliquées  à  un  solide  invariable  peut  toujoui*s  être 
remplacé  par  deux  forces  ;  et  Ton  peut  obsener  que  Tune 
de  ces  deux  forces  agit  sur  un  point  A  pris  à  volonté,  puis- 
que ce  point  est  un  des  trois  points  A,  B,  C,  que  nous  avions 
choisis  arbitrairement  tontd*abord,  en  les  assujettissant  à  la 
seule  condition  de  ne  pas  être  tous  trois  sur  une  même 
ligne  droite.  Il  est  bien  entendu  que  le  point  A ,  que  nous 
pouvons  prendre  à  volonté  comme  point  d'application  d'une 
des  deux  forces  auquel  nous  r<'»duisons  le  système  des  forces 
données,  doit  faire  partie  du  solide  auquel  ces  forces  sont 
appliquées  ;  ou  bien  que,  s'il  ne  ftût  pas  partie  de  ce  solide, 
on  doit  supposer  qu'il  lui  est  lié  d'une  manière  invariable. 
Si  les  deux  forces,  auxquelles  on  a  réduit  le  système  des 
forces  données,  se  trouvaient  dirigées  dans  un  même  plan, 
c  est-à-dire  si  elles  éuiienl  concourantes  ou  parallèles,  on 
pourrait  les  composer  en  une  seule,  à  moins  cependant 
qu'elles  ne  fussent  parallèles,  égales  et  de  sens  opposés  : 
dans  ce  cas,  et  sauf  l'exception  qui  vient  d'être  indiquée,  le 
système  des  forces  données  aurait  une  résultante  unique. 

§  160.  Théorie  des  moments,  pour 
un  système  queleonque  de  forces  ap- 
pliquées n  un  solide  Invariable.  — 
Nous  avons  dit  (S  101)  que  le  moment 
d'une  force  F,  fîg.  80,  par  rapport  à  un 
point  0,  c'est  le  produit  de  la  force  par  la 
distance  0  P  du  point  0  à  sa  direction. 
Imaginons  que  nous  menions  par  le  point 
0  une  ligne  OX  perpendiculaire  au  plan  qui  passe  par  ce 


pr 


A 


Fig.  KO. 
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point  et  par  la  force  F  ;  que  nous  donnions  à  cette  ligne  une 
longueur  telle  que  sa  valeur  numérique^  rapportée  à  une  cer- 
taine unité  prise  arbitrairement ,  soit  la  même  que  celle  du 
moment  de  la  force  F  par  rapport  au  point  0  ;  enfin,  que  nous 
portions  cette  ligne  dans  un  sens  tel  que,  si  Ton  se  place  en  0 
et  qu*on  regarde  dans  la  direction  0  N,  on  voie  le  mouve- 
ment de  rotation  que  la  force  F  tend  à  donner  à  la  Hgne.O  P 
autour  du  point  0  se  diriger  dans  un  sens  déterminé,  par 
exemple  dans  le  sens  dans  lequel  on  voit  tourner  les  aiguilles 
d'une  horloge  :  cette  ligne  ON,  qui  représente  à  la  fois  la 
direction  du  plan  mené  par  le  point  0  et  la  force  F,  le  mo- 
ment de  cette  force  F  par  rapport  au  point  0,  et  le  sens  de 
la  rotation  que  la  force  tend  à  produire  autour  de  ce  point, 
se  nomme  Vaa^e  du  moment  de  la  force  F  par  rapport  au 
point  0. 

Le  moment  d'une  force  par  rapport  à  une  droite  (§105), 
n'est  autre  chose  que  le  moment  de  la  projection  de  cette 
force  sur  un  plan  perpendiculaire  à  la  droite,  par  rapport  au 
point  où  ce  plan  perpendiculaire  est  percé  par  la  droite  :  ce 
moment  peut  donc  (^Ire  représente  par  un  axe,  tout  aussi 
bien  que  celui  d'une  force  par  rapport  à  un  point.  Dans  ce 
cas,  Taxe  du  moment  est  dirigé  suivant  la  droite  même  à 
laquelle  le  moment  se  rapporte. 

Soient  F,  fig^Sij  une  force 
appliquée  à  un  point  A,  et 
M  N  une  droite  dirigée  d'une 
manière  quelconque  relati- 
vement à  cette  force.  Pre- 
nons le  moment  de  la  force  F 
par  rapport  à  un  point  quel- 
Fig.81.  conque  0  de  la  droite  MN: 

ce  moment  sera  numériquement  égal  au  double  de  la  surface 
du  triangle  OA  Bj  obtenu  en  joignant  le  point  0  aux  extré- 
mités de  la  ligne  A  B  qui  représente  la  force  F.  Si  nous  con- 
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sidérons  la  projection  F'  de  la  force  F  sur  un  plan  perpendi- 
culaire à  M  N  mené  par  le  point  0',  le  moment  de  cette  force 
F'  par  rapport  au  point  0',  c*est-à-dirc  le  moment  de  lu  force 
F  par  rapport  à  la  droite  MN,  sera  aussi  numériquement 
égal  au  double  de  la  surface  du  triangle  0'  A'  IV.  Mais  ce 
dernier  triangle  est  la  projection  du  triangle  0  A  K  sur  le 
plan  perpendiculaire  à  M  N  mené  par  0'  :  donc ,  le  moment 
de  la  force  F  par  rapport  à  la  droite  M  H  s  obtient  en  mul- 
tipliant le  moment  de  cette  force  par  rapponau  point  0  par 
le  cosinus  de  Tangle  que  la  perpendiculaire  au  plan  AOB 
fait  avec  la  ligne  M  N  perpendiculaire  au  plan  A'O'B'.  On 
en  conclut  évidemment  que  Taxe  du  moment  de  la  force  F 
par  rapport  à  la  droite  MN,  a  la  même  grandeur  et  le  même 
sens  que  la  projection  de  Taxe  du  moment  de  F  relatif  au 
point  0  sur  la  droite  M  N. 

Si  par  un  point  0  on  mène  plusieui's  droites,  et  qu*on 
veuilh;  trouver  les  moments  d'une  même  force  F  par  rapport 
à  ces  droites,  il  suffira  de  prendre  Taxe  du  inom(nit  de  la 
force  F  par  rapport  au  point  0,  et  de  le  projeter  sur  les  di- 
vei'ses  droites  dont  il  s*agit  :  les  projections  ainsi  obtenues 
seront  les  axes  des  moments  cherchés.  On  voit  par  là  que,  de 
tous  les  moments  de  la  force  F  par  rapport  aux  différentes 
droites  qu'on  [»eul  mener  par  un  même  i)oint  0,  c'<»st  celui 
qui  se  rapporte  à  la  [)erpendiculaire  au  plan  conchiit  par  ce 
point  et  par  la  direction  de  la  force  F  qui  est  le  [dus  grand. 

§  1(51.  Tu  système  quelconque  de  forces  F,  F',  F", 

appliquées  à  un  solide  invariable  étant  donné,  on  peut  tou- 
jours le  renq)lacer  i)ar  deux  forces  Ui,  Wi,  dont  l'une  Hi 
agisse  sur  un  point  A  pris  îi  volonté  (S  l^'^O-  ^^j  après 
avoir  déterniin('^  cres  deux  dr'rnières  forc(»s,  on  prend  le  mo- 
ment de  la  force  li^  ])ar  nq)port  au  point  A,  on  a  ce  qu'on 
nomme  le  viomcnt  resuttant  du  système  d(î  forces  donné 
par  rap[)ort  à  ce  point  A. 

Concevons  que  nous  menions  une  droite  <|uelcon(|ne  I) 


CHAPITRE  II. 
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§  162.  Centre  des  forées  parallèles.  —  Reporions- 
tiOus  à  ce  que  nous  avons  dit  (§157)  relatiTement  à  la  com- 
position d'un  système  quelconque  de  forces  parallèles  F,  F', 

F",  F'", appliquées  à  divers  points  A,  B,C,  D, d'un 

solide  invariable  {fig,  11  y  page  270).  Les  positions 
des  points  d^appUcation  Li,  L?^ des  résultantes  par- 
tielles Kl,  R2, ,  et  par  suite  celle  du  point  d'applica  - 

tion  L  de  la  résultante  définilivcR,  ne  dépendent  en  aucune 
manière  de  la  direction  des  forces  :  la  connaissance  des 
poîntsA,B,C,D. . .  auxquels  les  composantes  F,  F',  F",  F'",. . 
sont  appliquées,  et  des  rapports  de  grandeur  de  ces  forces, 
suffit  pour  déterminer  les  points  Li,L!2,...  L.  On  en  con- 
clut nécessairement  que,  si  Ton  changeait  la  direction  des 
forces  données,  en  les  laissant  toujours  parallèles  à  elles- 
mêmes,  et  leur  conservant  leurs  grandeurs  respectives,  ainsi 
que  leurs  points  d'application  A,  B,  C,  D, . . . . ,  le  point  d'ap- 
plication L  de  la  résultante  ne  changerait  pas.  Ce  point  L, 
par  lequel  passe  constamment  la  direction  de  la  résultante 
d'un  système  de  forces  parallèles,  de  quelque  manière  qu'on 
incline  les  composantes  par  rapport  à  leurs  directions  pri- 
mitives, se  nomme  le  centre  des  forcée  parallèles. 

Supposons  que  les  divers  points  A,B,C,D, . . .  soient  rap- 
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portes  a  un  système  d*axes  coordonnés  rê<;tangulaires. 
Soient  it,  y,  z,  les  coordonnées  du  point  A  ;   a^',y',  z',  lés' 

coordonnées  du  point  B  ; .  ; et  enfin  xi,ytjZi,  celles  du 

point  L.  Si  nous  donnons  aux  diverses  forces  F,  F,  F", . . . 
des  directions  parallèles  à  une  droite  quelconque  tracée 
dans  le  plan  des  y  r,  et  que  nous  exprimions  ensuite  que  le 
moment  de  la  résultante  R  par  rapport  à  ce  plan  est  égal  à 
la  somme  des  moments  de  ses  composantes  par  rapport  au 
même  plan  (§158),  nous  trouverons  la  relation 

î{xt=:¥x  +  FV  +  F"x" -h . . .  =  SFa:. 

Eu  amenant  successivement  les  forces  F,F',F", .••  à  être 
parallèles  à  une  droite  tracée  dans  le  plan  des  x  z,  puis  à 
imc  droite  tracée  dans  le  plan  des  ^  y,  et  appliquant  le 
fn(^me  théorème  des  moments ,  dans  chacun  de  ces  deux  cas, 
on  trouvera  également 

ny»=Fy+-Fy-f-Fy-i-...=:i;Fy, 
Rz,  =  F2  -f-  FV  -^  ¥"z" -h . . .  =  S  Fz. 
Si  Ton  observe  maintenant  que  Ton  a 

n  =  F-f-F'-hF' +...=i:F, 

on  en  conclura  les  formules  suivantes,  pour  déterminer  les 
coordonnées  JPi,yi,Zi  du  centre  des  forces  parallèles  : 

Ihx  IF  y  y^z 

§  163.  Centre  de  g;ra¥llé  d^uti  solide  Invariable. — 

Considérons  un  corps  placé  à  la  surface  de  la  terre,  et  ayant 
des  dimensions  très-petites  relativement  à  celles  du  globe 
terrestre.  Nous  pourrons  regarder  les  actions  de  la  pesan- 
teur sur  les  divei'ses  molécules  dont  il  est  formé  comme 
étant  parallèles  entre  elles  et  proportionnelles  aux  masses 
de  ces  molécules.  Dès  lors,  si  nous  admettons  que  ce 
corps  paisse  être  traité  comme  un  solide  invariable,  il  y 
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aura  lieu  d*appiiquer  ce  que  nous  venons  de  dire  i*elali- 
vement  au  centre  des  forces  parallèles.  Nous  ne  pouvons 
pas,  il  est  vrai,  changer  à  volonté  la  direction  de*  la  pesan- 
teur, comme  nous  avons  supposé  qu*on  le  fit  pour  arriver  à 
la  notion  du  centre  des  forces  parallèles  ;  mais  nous  pou- 
vous  faire  quelque  chose  d'équivalent,  en  changeant  la  posi- 
tion du  corps,  en  le  tournant  successivement  de  différentes 
manières.  Dans  ce  cas,  où  les  forces  parallèles  appliquées 
au  solide  invariable  sont  les  actions  de  la  pesanteur  sur  les 
divei*ses  molécules  qui  le  composent,  le  centre  des  forces 
parallèles  prend  le  nom  de  centre  de  gravité. 

Désignons  par  p  le  poids  d'une  molécule  quelconque  du 
solide,  par  x,  y,  z  les  coordonnées  de  cette  molécule,  par 
J?i>yi»^ij  I^îS  coordonnées  du  centre  de  gravité,  et  par  Plo 
poids  total  du  solide.  Nous  aurons  pour  déterminer  ^i ,  y  i ,  r. , 
les  relations 

"Lpx  Ipy  ^       Jlpz 

.r.=_,         y.-—,         ^.-  — • 

Mais,  si  nous  repr<»sentons  par  m  la  masse  de  la  molécule 
dont  le  poids  est/),  et  pur  M  la  masse  totale  du  corps,  nous 
pourrons  remplacer /)  par  m  g,  et  P  par  yig;  en  suppri- 
mant alors  le  facteur  g  commun  aux  deux  termes  de 
chacune  des  fractions  précédentes,  nous  arriverons  aux  for- 
mules 

^inx  l'mi/  l'm2 


M  ^  M     '  iM 

qui  sont  celles  dont  on  se  sert  habituellement  pour  détermi- 
ner les  coordonnées  du  centre  de  gravité. 

Nous  observerons  que  ces  dernièies  formules  ne  renfer- 
ment plus  de  traces  de  Faction  de  la  pesanteur,  que  nous 
avions  considérée  pour  arriver  à  la  notion  du  centre  de  gra- 
vité. La  restriction  que  nous  avions  faite  tout  d*abord,  en 
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admettant  que  les  dinKMisions  du  corps  étaient  très-petites 
par  rapport  à  celles  de  la  terre,  peut  donc  ^tre  mise  de  côté  : 
les  formules  que  nous  venons  d'obtenir  peuvent  (*tre  consi- 
dén'es  comme  défmissant  la  position  du  centre  de  gravité 
d*un  solide  invariable,  quelles  que  soient  les  dimensions  de 
eo  solide. 

g  16^.  Détermination  du  eentre  de  gravité  d*an 
fiolide  invariable.  —  Il  arrive  quelquefois  qu*on  a  à  déter- 
miner le  centre  de  gravité  d'un  solide  formé  par  la  réunion 
de  plusieurs  autres  solides  dont  les  c(ïnlres.de  gravité  sont 
connus.  Pour  y  arriver,  on  imaginera  que  les  divei^s  centres 
de  gravité  des  solides  partiels  soient  les  points  d'applicatiou 
dt?  forces  parallèles  entre  elles  et  [)roportioimellesaux  masses 
de  ces  solides  partiels;  le  centre  de  ce  système  de  forces  pa- 
rallèles sera  le  cenlre  de  gravit('î  du  solide  total.  Il  suffit  dv 
sr  reporter  à  la  définition  du  (centre  de  gravité  pour  se  rendre 
compte  de  cette  manière  d'opérer. 

Pour  trouver  le  centre  de  gravité  d'un  solide  invariable 
constitué  comme  les  corps  naturels,  c'est-à-dire  consistant 
<»n  un  assemblage  d'un  très-grand  nombre  de  molécules  pla- 
cées à  distance  les  unes  des  autres,  on  conçoit  que  la  matière 
(|ui  compose  ce  solide  soit  répandue  dans  la  totalité  de  l'es- 
pace représentiî  par  son  volume  apparent}  on  suppose  que  la 
iiïatière  d(;  chaque  molécule  se  ti'ouve  étalée  dans  l'espace 
(]ue  cette  molécule  occupe  réellement  et  dans  une  partie  de 
celui  qui  existe  entre  elle  et  les  molécules  voisines  :  de  sorte 
qu'aucune  portion  de  l'espace  contenu  ù  l'intérieur  de  la  sur- 
face apparente  du  solide  ne  soil  vide  de  matière.  Dès  lors, 
si  l'on  décompose  le  volume  apparent  du  corps  en  une  infi- 
nité d'éléments,  chacun  de  ces  éléments  sera  complètement 
rempli  de  matière;  et,  dans  la  recherche  des  coordonnées 
du  centre  de  gravité  du  solide,  on  peut  substituer  ces  élé- 
ments matériels  aux.  molécules  dont  le  solide  est  formé. 
Prenons  pour  élément  de  volume  le  parallélipipède  rec- 
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tangie  qui  a  pour  arêtes  les  différentielles  djp,  dy,  dz  des 
coordonnées  X,  y,  z  d'un  point  quelconque  du  solide,  et  re- 
présentons par  pdxdydz  la  masse  de  Félément  matériel 
correspondant;  p  sera  la  masse  qu'aurait  Tunité  de  volume 
du  corps,  si  tous  les  éléments  matériels,  de  volume  égal  à 
dxdydz,  dont  cette  unité  de  volume  se  compose,  avaient 
la  même  masse  que  celui  que  nous  considérons  en  particulier  : 
nous  désignerons  cette  quantité  p  sous  le  nom  de  masse  spé- 
cifique du  solide  au  point  dont  les  coordonnées  sont 
^>  y»  '  O'  l'^r  1^  substitution  des  éléments  matériels 
aux  molécules  dont  le  corps  est  formé,  chacupe  des  sommes 

qui  entrent  dans  les  expressions  des  coordonnées  JPijyty  st^ 
du  centre  de  gravité,  sera  remplacée  par  une  intégrale  triple 
dont  les  limites  seront  fournies  par  la  forme  de  la  surface 
du  corps,  et  Ton  aura 

_fffpxdxdydz  fffpydxdydz  ^      ffffzdxdydz 

M  '^  M  '  M 

La  masse  totale  M  du  corps  a  d'ailleurs  pour  valeur 

M=fffpdxdydz, 
les  limites  de  cette  dernière  intégrale  triple  étant  les  mêmes 

('}  On  attribue  »)uvcnt  le  nom  de  densité  à  la  quantité  que  nous  repré- 
sentons ici  par  p,  et  qui  nVét  autre  chose  que  la  niasse  de  Tunité  de  volume 
du  corps,  dans  le  cas  où  ce  corps  est  honumcne.  On  donne  d'ailleurs  le  nom 
de  poids  spécifique  au  poids  de  Tunité  de  volume  d'un  corps  suppasé  éga- 
lement homogène.  Il  nous  parait  plus  convenaMe  de  réserver  le  mol  densité 
pour  désigner  une  qualité  des  corps  dont  la  représentation  numérique  soit 
indépendante  du  choix  arbitraire  de  l'unité  de  masse  et  de  l'unité  de  poids; 
et  d'ap[>eler  densité  d'un  corps  supi)osé  homogène,  le  rapi^ort  du  poids  de 
ee  corps  au  (mids  d'un  égal  volume  d'eau.  Kt  alors,  de  même  que  le  poids 
de  l'unité  de  volume  de  ce  corps  se  nomme  son  poids  spécifique,  on  peut 
attribuer  à  la  masse  de  Tunité  de  volume  du  corps  le  nom  de  masse  spéci^ 
fique. 
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que  celles  des  intégrales  qui  eiUrcnt  dans  les  valeurs  de 
'ly^iy^Ti.  La  masse  spécifique  p  varie  en  général  d*un  point 
à  un  autre  du  solide  ;  il  faut  que  cette  quantité  soit  connue 
en  fonction  des  coordonnées  x^y^  z  du  point  auquel  elle  se 
rapporte^  pour  qu'on  puisse  effectuer  le  calcul  des  valeurs 
dea?j,y,,Z|. 

§  165.  Dans  le  cas  particulier  où  p  est  constant,  c'est-à- 
dire  où  le  solide  esxhomogène,  les  expressions  qui  déter- 
minent jtj,  2^1^:71  se  simplifient.  Si  Ton  représente  par  Y  le 
volume  total  du  corps,  on  a  d'abord 

M  =  p /'/Y(trdyÉfe= p  V , 
et  par  suite, 

^  ^fffxdxdydz  fffydxdydz    ^^ffzdxdydz 

'  V    -  V  '     '  V  ' 

Dans  ce  cas,  la  position  du  centre  de  gravité  du  solide  ne 
dépend  absolument  que  de  la  forme  de  la  surface  qui  le  ter- 
mine de  toutes  parts  :  la  détermination  de  ce  centre  de  gra- 
vité n'est  plus  qu'une  question  de  géométrie. 

Il  existe  certaines  règles  au  moyen  desquelles  on  peut 
souvent  simplifier  beaucoup  la  recherche  du  centre  de  gra- 
vité d'un  solide  homogène  \  nous  allons  les  faire  connaître. 

l"".  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  est  symétrique 
par  rapport  à  un  plan,  le  centre  de  gravité  est  situé  sur  ce 
plan  de  symétrie.  —  Pour  démontrer  cette  règle ,  imagi- 
nons que  nous  tracions  sur  le  plan  de  symétrie  P  un  sys- 
tème de  droites  parallèles  infiniment  voisines  les  unes  des 
autres,  puis  un  autre  système  de  droites  parallèles,  infini- 
ment voisines,  dirigées  à  angle  droit  par  rapport  aux  pre- 
mières ;  concevons  en  outre  que  nous  fassions  passer  par 
toutes  ces  droites  des  plans  peipendiculaires  au  plan  de  sy- 
métrie P  :  le  solide  se  trouvera  divisé  par  là  en  une  infinité 
de  prismes  droiissitués  de  part  et  d'autre  du  plan  P,  et  ayant 
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pour  bases  des  rectangles  infiniment  petits  placés  sur  ce 
plan.  Imaginons  enfin  que  nous  coupions  tous  ceux  de  ces 
prismes  qui  sontd*un  côté  du  plan  P,  par  une  série  de  plans 
parallèles  à  ce  plan  et  infiniment  rapprochés  les  uns  des 
autres  ;  puis  que  nous  en  fassions  autant  pour  les  prismes 
situés  de  Tautre  côté,  en  menant  une  autre  série  de  plans 
symétriques  des  précédents  par  rapport  au  plan  P.  Eu  opé- 
rant ainsi,  nous  aurons  décomposé  le  solide  en  éléments  qui 
sont  tous  symétriques,  deux  à  deux,  par  rapport  au  plan  P. 
Cela  étant  fait,  si  nous  considérons  deux  éléments  symé- 
triques Tun  de  l'autre,  ils  auront  même  volume,  et  par  suite 
même  poids,  en  admettant  que  le  solide  soit  soumis  à  Tactiou 
de  la  pesanteur  ;  la  résultante  de  ces  deux  poids  égaux  aura 
donc  son  point  d'application  au  milieu  de  la  droite  qui  joint 
les  deux  éléments,  c'est-ù-dire  en  un  point  du  plan  de  sy- 
métrie P  ;  en  composant  ainsi,  deux  à  deux,  les  poids  des  élé- 
ments symétriques  dans  lesquels  le  solide  total  a  été  décom- 
posé, on  trouvera  une  série  de  résultantes  partielles  ayant 
toutes  leurs  points  d*application  sur  le  plan  P  ;  et  par  consé- 
quent le  point  d'application  de  la  résultante  de  toutes  ces 
résultantes  partielles,  c'est-à-dire  le  centre  de  gravité  du 
solide,  sera  également  situé  sur  ce  plan  P. 

2".  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  a  un  plan  dia- 
métral, le  centre  de  gravité  se  trouve  sur  ce  plan  diamétial. 
—  Un  plan  diamétral  d'une  surface  est  un  plan  qui  passe 
par  les  milieux  do  toutes  les  cordes  de  la  surface  qui  sont 
parallèles  à  une  direction  donnée.  Il  ne  diffère  du  plan  de 
symétrie  qu'en  ce  que  les  cordes,  qu'il  divise  en  deux  par- 
ties égales,  lui  sont  obliques  au  lieu  de  lui  être  perpendi- 
culaiies.  Il  est  aisé  de  voir  dès  lors  que  la  démonstration 
de  cette  seconde  règle  se  fera  exactement  de  même  que  celle 
de  la  première.  Il  n'y  aura  qu'à  remplacer  les  prismes  droits, 
dans  lesquels  le  solide  avait  été  divisé  d'abord,  par  des  pris- 
mes obliques  ayant  leurs  arêtes  parallèles  aux  cordes  que  le 
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plan  diamétral  coupe  eu  deux  parties  égales  ;  en  partageant 
ensuite  ces  prismes  obru|aes  en  éléments,  au  moyen  d'une 
série  de  plans  parallèles  au  plan  diamétral  et  symétriques 
deux  à  deux  par  rapport  ù  ce  plan,  on  parviendra  de  même 
à  décomposer  le  solide  en  éléments  qui,  deux  à  deux,  auront 
même  volume  et  en  conséquence  même  poids,  et  seront  situés 
aux  extrémités  d'une  droite  ayant  son  milieu  sur  le  plan 
diamétral. 

3"  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  a  un  axe  de  sy- 
métrie, le  centre  de  gravité  se  trouve  sur  cet  axe.  —  Un  axe 
de  symétrie  d'une  surface  est  une  droite  telle  que  tous  les 
points  de  la  surface  sont  placés,  deux  à  deux,  symétriquement 
par  rapport  à  cette  droite.  Imaginons  qu'on  mène  par  Taxe  de 
symétrie  A,  et  tout  autour  de  lui ,  une  infinité  de  plans  com« 
prenant  entre  eux  des  angles  dièdres  iniiniment  petits,  cha- 
cun de  ces  plans  s  étendant  de  part  et  d'autre  de  l'axe  A  ;  puis 
qu'on  mène  une  infinité  de  plans  perpendiculaires  à  cet 
axe  A,  et  infiniment  rapprochés  les  uns  des  autres;  enfin 
qu'on  décrive  autour  de  la  droite  A,  comme  axe  commun, 
une  infinité  de  surfaces  cyliiidriciues  de  révolution  infini- 
ment voisines  les  uns  des  autres.  Le  corps  S(î  trouvera  ainsi 
décomposé  en  éléments,  qui  seront,  deux  à  deux,  de  même 
poids  et  placés  symétriquement  par  rapporta  l'axe  A  ;  la  ré- 
sultante des  poids  de  deux  éléments  symétriques  l'un  de 
l'autre  aura  donc  son  point  d'application  sur  cet  axe,  et,  par 
conséquent,  il  en  sera  de  même  de  la  résultante  générale 
des  poids  de  tous  les  ('»h'*ments ,  c'est-à-dire  du  centre  de  gra- 
vité du  corps. 

/i**  Toutes  les  fois  que  la  surface  <ln  corps  a  un  (*entre  de 
figure,  le  centre  de  gravit<î  coïncide  avec  ce  centre  de  figure. 
—  Concevons  qu'autour  du  centre  de  figure  C  de  la  surface, 
comme  centre  commun  ,  on  décrive  une  infinité  de  surfaces 
sphériques  infiniment  voisines  les  unes  des  autres;  puis 
qu'après  avoir  divisé  un  hémisphère  appartenant  à  i'nnede 
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ces  surfaces  sphériques  en  élcmeuts  infinimeut  petits ,  en  y 
traçant  par  exemple  une  infinité  de  méridiens  et  de  parallè- 
les, on  prenne  tous  ces  éléments  pour  bases  de  cônes,  ayant 
le  point  C  pour  sommet  commun  ;  et  qu'enfin  on  considère 
les  deux  nappes  opposées  de  chacun  de  ces  cônes.  Les  sur- 
faces de  ces  cônes  et  de  ces  splières  décomposent  le  solide 
en  éléments,  qui  sont  deux  à  deux  de  même  poids  et  placés 
symétriquement  par  rapport  au  point  C.  La  résultante  des 
poids  de  deux  éléments  symétriques  a  donc  le  point  C  pour 
point  d'application,  et,  par  conséquent,  le  centre  de  gravité 
du  solide  est  en  ce  point  C. 

Nous  ferons  incessamment  des  applications  de  ces  diverses 
règles. 

§  166.  Centre  de  gravité  d'ane  surfaee.  —  Supposons 
qu'un  solide  s'étende  suivant  un  plan  ou  suivant  une  surface 
courbe  d'une  forme  quelconque,  et  qu'il  ne  présente  partout 
qu'une  épaisseur  extrêmement  petite ,  dans  le  sens  de  la 
normale  au  plan  ou  ù  la  surface  ;  on  pourra  faire  abstraction 
de  celte  épaisseur,  et  concevoir  que  toute  la  matière,  dont  le 
solide  est  formé ,  se  trouve  située  sur  la  surface  plane  ou 
courbe  dont  il  s'agit.  C  est  ainsi  qu'on  est  conduit  à  considé- 
rer une  surface  comme  étant  matérielle,  et,  par  conséquent, 
comme  ayant  un  centre  do  gravité. 

Si  la  matière  était  répartie  d'une  manière  quelconque  sur 
toute  rétendue  de  la  surface,  il  faudrait  que  l'on  connût  la 
loi  de  cette  répartition,  pour  qu  on  put  trouver  la  position 
de  son  centre  de  gravité.  Mais  on  suppose  liabiiuellement 
que  la  surface  est  homogène,  c'est-à-dire  que  tous  les  élé- 
ments de  même  étendue,  dans  lesquels  on  peut  la  décom- 
poser, contiennent  la  même  masse  de  matière;  la  position 
du  centre  de  graviui  n(î  d('»pend  plus  alors  que  de  la  forme  de 
la  surface,  et  sa  détermination  rentre  dans  ce  que  nous 
avons  dit  (§  165)  relativement  aux  solides  homogènes. 

S'il  s'agit  en  particulier  d'une  snrfa(*e  plane  limitée  à  un 
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contour  donné,  il  est  clair  que  le  centre  de  gravité  de  cette 
surface  sera  dans  son  plan  ;  en  sorte  que  ce  point  sera  entiè- 
rement connu,  dès  qu'on  aura  ses  deux  coordonnées  rap- 
portées à  des  axes  tracés  dans  ce  plan.  Soit  A  Taire  de  la 
surface;  on  aura 

l'intégrale  s'étendant  à  tous  les  éléments  situés  à  l'ititérieur 
du  contour  donné.  Si  l'on  observe  que,  en  raison  de  l'homo- 
généité de  la  surface,  les  masses  des  divers  éléments  qui  la 
composent  sont  proportionnelles  à  leurs  aires,  on  aura,  pour 
déterminer  les  coordonnées  on,  yi  de  son  centre  de  gravité, 
les  formules 

ffxdxdy 
'"'-"— K ' 

jjyrfrrfy 

y. 5^—, 

dans  lesquelles  les  intégrales  s'étendent  aux  mêmes  limites 
que  celle  qui  fournit  la  valeur  de  A.  On  pourra,  d'ailleurs, 
quand  l'occasion  s'en  présentera ,  profiter  des  règles  qui  ont 
été  établies  (§  16ô)  pour  simplifier  la  recherche  du  centre 
de  gravité  d'un  solide  homogène  dans  certains  cas  :  on  re- 
connaît, en  elTet,  sans  diiïicuUé,  que  ces  règles  sont  appli- 
cables à  la  détermination  du  centre  de  gravité  d'une  surface 
plane  homogène. 

Lorsque  la  surface  dont  on  veut  trouver  le  centre  de  gra- 
vité, et  que  Ton  suppose  homogène,  u*a  pas  tous  ses  points 
situés  dans  un  même  plan,  on  rapporte  son  centre  de  gra- 
vité ù  trois  axes;  et,  si  l'on  désigne  encore  par  A  l'aire  totale 
de  cette  surface,  aire  qui  a  pour  valeur 


=//v/-{ÈMS)'-''" 
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on  a  pour  dëteriiiinor  los  roordonnées  jr^yi,  2,  du  ceiilre 
de  graviio 


y>  = 


f.fy^'^m-m-'" 


Zi  = 


_//mM|)'+(I^'* 


dz    dz 


Les  quantités  t~  >  j~  ?  Q^^^  entrent  dans  ces  formules ,  sont 

les  dérivées  partielles  de  Zy  par  rapport  à  or  et  à  y,  déduites 
de  réquation  de  la  surface;  et  les  intégrales  doubles  sV- 
tendent  à  toute  la  partie  du  plan  des  xy^  sur  laquelle  la  sur- 
face se  projette.  Nous  devons  remarquer  ici  que,  pour  trouver 
le  centre  de  gravité  d'une  surface  homogène,  dont  lous  les 
points  ne  sont  pas  situés  dans  un  même  plan,  on  ne  peut 
faire  usage  que  de  trois  des  quatre  règh^s  qui  ont  été  données 
pour  simplifier,  dans  certains  cas,  la  recherche  du  centre  de 
gravité  d*im  solide  homogène  (§  165);  \x\  seconde,  (relie  qui 
se  l'apporte  à  un  plan  diamétral,  doit  être  mise  de  côté  :  il 
est  aisé  de  voir,  en  effet,  que,  si  une  surftice  a  un  plan  dia- 
métral, et  si  Ton  prend  les  deux  éléments  suivant  lesquels 
elle  est  coupée  par  un  prisme  ayant  pour  base  un  rectangle 
infiniment  petit,  tracé  sur  le  plan  diamétral,  et,  pour  arêtes, 
des  parallèles  aux  cordes  que  ce  plan  divise  en  deux  parties 
égales,  il  arrivera  généralement  que  ces  deux  éléments  de 
surface  n'auront  pas  des  aires  égales,  et,  par  conséquent, 
n'auront  pas  même  masse. 

S  167.  €>nlre  de  içravilé  d^uiie  li|i:ne.  —  Des  consi- 
dérations analogues  à  celles  que  nous  avons  indiquées  dans 


CKNTRES    DE   GRAVITÉ.  295 

le  paragi'aphe  prémlcnt,  ont  conduit  à  re[j;arder  une  ligue, 
droite  ou  courbe,  comme  étant  matérielle,  et,  par  suite, 
comme  ayant  un  centime  de  gravité.  On  suppose  ordinaire- 
ment que  la  ligne  est  homogène,  c'est-à-dire  que  les  divers 
éléments  de  même  longueur,  dans  lesquels  on  peut  la  décom- 
poser, renferment  la  même  masse  de  matière.  Dans  ce  cas, 
les  règles  qui  ont  été  données  (§  165)  relativement  à  la  dé- 
termination du  centre  de  gi'avité  d'un  solide  homogène, 
peuvent  être  employées,  à  l'exception  de  la  seconde,  sur  la- 
quelle nous  pourrions  faire  une  observation  entièrement 
analogue  a  celle  que  nous  avons  d(''jà  faite  à  l'occasion  du 
centre  de  gravité  d'une  surface  dont  tous  les  points  ne  sont 
pas  situés  dans  un  même  plan  (§  166). 

Si  la  ligne  dont  on  veut  trouver  le  centre  de  gravité  est 
rapportée  à  trois  axes  rectangulaires,  et  si  Ton  désigne 
par  S  la  longueur  totale  de  celte  ligne,  on  aura 


»=,/V'+(2i)"- (£)'-• 

ày      dz  ,  , 

■y-  et  -j-  étant  les  d(»rivees  de  y  et  de  r,  par  rapport  a  r, 

déduites  d(»s  équations  de  la  ligne  dont  il  s'agit,  et  l'inté- 
grale s'étendant  à  toutes  l(»s  parties  de  la  pi'ojeetion  de  cette 
ligne  sur  l'axe  des  .r.  L(îs  masses  des  divers  éléments  de  la 
ligne,  supposée  liomogène,  étant  proportionnelles  à  leurs 
longueurs,  on  trouvera  les  coordonnées  o-i,  yi,  Zj  de  son 
centre  de  gravité,  au  moyen  des  formuU^s 


'V\  = 


y» 
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Zi  = 


dans  lesquelles  les  limites  des  intégrales  sont  les  mêmes  que 
dans  la  valeur  de  S. 

Si  la  ligne  dont  on  s*occupe  est  plane,  il  est  clair  que  son 
centre  de  gravité  est  situé  dans  son  plan.  Dans  ce  cas,  les 
coordonnées  xi^  yi  du  centre  de  gravité,  rapportées  à  deux 
axes  rectangulaires  tracés  dans  le  plan  de  la  ligne,  sont  dé- 
terminées par  les  deux  premières  des  formules  précédentes, 

dz 
en  y  supposant  -j-  égal  à  zéro. 
aûP 

§  168.    Exemples  diverfi  de  centres  de  gravité.  — 

Ligne  droite,  —  Le  centre  de  gravité  d'une  ligne  droite,  de 
longueur  donnée,  est  évidemment  au  milieu  de  sa  longueur. 
Ligne  brisée,  —  Pour  obtenir  le  centre  de  gravité  d'une 
ligue  brisée,  dont  les  côtés  sont  situés  ou  non  dans  un  même 
plan ,  il  faut  imaginer  qu'on  applique  aux  milieux  de  ses 
divers  côtés  des  forces  parallèles,  dirigées  dans  le  même 
sens,  et  proportionnelles  aux  longueurs  de  ces  côtés  :  le 
centre  de  ces  forces  parallèles,  obtenu,  soit  par  la  compo- 
sition successive  des  forces  (§  157),  soit  par  les  formules 
qui  déterminent  ses  coordonnées  (§  162),  sera  le  centre  de 
gravité  cherché. 

Contour  d'un  triangle.  —  Con- 
sidérons, en  particulier,  le  cas  d'une 
ligne  brisée  qui  forme  le  contour 
d'un  triangle  ABC, /?flr.  82.  Nous  de- 
vons appliquer  aux  points  A',  B',  C, 
milieux  de  BC,  AC,  AB,  des  forces 
parallèles,  de  même  sens,  et  pro- 
portionnelles aux  longueurs  de  ces 
côtés.  Composons  les  deux  forces 
appliquées  en  A'  et  B',  et  soit  D  le  point  d'application  de 
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leur  résultante  ;  uous  n'aurons  plus  qu'à  composer  la  n^sul- 
tantc  partielle  ainsi  obtenue  avec  la  force  appliquée  en  C, 
pour  avoir  la  résultante  définitive  des  trois  forces  appliquées 
en  A',  B',  C  :  donc  le  centre  de  gravité  du  contour  du  trian- 
gle ABC  se  trouve  sur  la  ligne  CD.  Observons  maintenant 
que,  d'après  la  manière  dont  le  point  D  a  été  obtenu,  on  a  la 
proportion 

AD_  AC 
B'D""BC' 

puisque  les  forces  appliquées  en  A'  et  B'  sont  proportion- 
nelles aux  côtés  BC,  AC;  mais  la  ligne  A'C,  qui  joint  les 
milieux  des  côtés  BC,  BA,  est  égale  à  la  moitié  de  AC,  et, 
de  même,  la  ligne  B'C  est  égale  à  la  moitié  de  BC,  de  sorte 
qu'on  a  aussi 

i\1)  _  AC 

b1)  ""  vTa  ' 

donc  la  ligne  CD,  qui  contient  le  centre  de  gravité  du  con- 
tour du  triangle  ABC,  divise  l'angle  A'CB'  en  deux  parties 
légales.  On  verrait  de  mém(;  que  ce  centre  de  gravité  se  trouve 
sur  la  bissectrice  de  Tangle  B'A'C,  et  aussi  sur  celle  de 
l'angle  A'B'C  :  on  peut  donc  dire  que  le  centre  de  gravité 
du  contour  d'un  triangle  est  le  centriî  du  cercle  inscrit  dans 
un  autre  triangle,  que  Ton  obtient  en  joignant  deux  à  deux 
les  milieux  des  côtés  du  premier  triangle. 

y/rc  de  cercle.  —  Un  arc  dv  cercle  étant  symétrique  par 
rapport  au  rayon  qui  passe  par  son  milieu,  son  centre  de 
gravité  se  trouve  sur  va  rayon.  Pour  trouver  en  quel  point 
de  ce  rayon  il  est  placé,  rapportons  l'arc  de  cercle  à  des  axes 
coordonnés  reci angulaires  tracés  dans  son  plan  et  passant 
par  le  centre  du  cei'cle  dont  il  fLiit  partie,  et  prenons  le  rayon 
dont  on  vient  de  parler,  pour  axe  des  x. 

Si  nous  désignons  par  /  la  longueur  de  l'arc  dont  il  s'agit, 
par  c  sa  corde,  par  a  la  distance  du  centre  i\  cette  corde,  et 
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par  r  le  rayon  du  cercle,  nous  aurons  pour  Tabscisse  Xx  du 
centre  de  gravité  clierclu' 

L*intégrale  doit  s*ctendre  aux  projections  de  tous  les  éic- 
ments  de  Tare,  situés,  soit  au-dessus,  soit  au-dessous  de 
l'axe  desd*;  nous  pouvons  ne  retendre  qu*aux  projections  de 
la  moitié  de  cet  arc  qui  est  située  au-dessus  de  Taxe  des  Xy 
pourvu  que  nous  doublions  le  résultat  :  nous  aurons  donc 

§  169.  Parallélogramme,  —  Un  pai^allélogramnie  a  un 
centre  de  figure,  (|uî  est  le  point  de  rencontre  de  ses  diago- 
nales :  donc  son  centre  de  gravité  est  en  ce  point. 


A 

Triangle. —Le  centre 

X^\\^ 

de  gravité  de  la  surface 

/     \^^^NS: 

d'un  triangle  ABC,  pg. 

/          V''' /\ 

83,  est  situé  sur  la  ligne 

/""'"'  ^\/ 

\^       AD  qui  joint  le  sommet 

1                                   M 

^   A  au  milieu  1)  du  cùic 

FIg.  83. 

BC.  En  effet,  si  Ton  mène 

par  cette  ligne  un  plan  perpendiculaire  au  plan  du  triangle, 
on  a  un  plan  diamétral  correspondant  aux  cordes  parallèles 
à  BC;  ce  plan  contient  donc  le  centre  de  gravité,  et,  par 
conséquent,  son  intersection  Al)  avec  le  plan  du  triangle  \v 
contient  également.  On  verrait  de  même  (|ue  le  centre  de 
gravité  du  triangle  se  trouve  sur  la  ligne  B  E  qui  joint  le 
sommet  B  au  nùlieu  E  du  côté  opposé  AC;  donc  il  est  situé 
au  point  C»,  où  se  coupent  les  deux  lignes  AD,  BE.  La 
ligne  DE,  qui  joint  les  milieux  des  côtés  AC,  BC,  est  paral- 
lèle à  AB;  les  deux  triangles  AGB,  E(il)  sont  donc  sem- 
blables; et,  comme  A  B  est  double  de  DE,  A  G  est  également 
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double  de  GD  :  donc  le  centre  de  gravité  du  triangle  ABC 
est  Mir  la  ligne  qui  joint  le  sommet  A  au  milieu  de  la  base  RC, 
et  au  tiers  de  cette  ligne  à  partir  de  la  base. 

On  peut  remarquer  que  le  centre  de  gravité  d'un  triangle 
est  le  même  que  celui  de  trois  points  matériels  de  même 
masse ,  placés  au\  sommets  de  ce  triangle ,  et  supposés  liés 
invariablement  entre  eux.  Eu  effet,  si  nous  considérons  ces 
trois  points  matériels  placés  en  A,B,C,  fig.  83,  comme  sou- 
mis a  Faction  de  la  pesanteur,  les  poids  des  deux  points  B,  C 
si^  composeront  en  une  force  double  de  chacun  d'eux  et  ap- 
pliquée au  point  D  milieu  de  la  droite  BC;  cette  force  se 
composera  à  son  tour  avec  le  poids  du  point  A,  et  il  en 
résultera  une  force  unique  appliquée  en  un  point  de  la 
ligue  AI)  tel  que  sa  distance  au  point  A  soit  double  de  sa 
distance  au  point  T)  :  c'est  donc  en  G  que  sera  appliquée  cette 
résultante  délinitive,  ce  qui  démontre  la  proposition  énoncée. 
Au  lieu  de  trois  points  matériels  placés  en  A,B,C,  on  peut 
supposer  qu'il  s'agisse  de  trois  corps  de  même  masse  et  de 
formes  quelconques,  liés  entre  eux  d'une  manière  invariable, 
et  ayant  leurs  centres  de  gravité  rt^speclifs  en  ces  points  ; 
le  centre  de  gravité  de  l'ensemble  de  ces  trois  coips  sera 
encoi'e  le  même  que  celui  du  triangle  ABC. 

Polygone.  —  Un  polygone  peut  être  déconjposé  en  trian- 
gles, au  moyen  de  diagonales,  partant  par  exemple  d'un  même 
sommet.  Si  l'on  regarde  les  centres  de  gravité  d(»  ces  trian- 
gles comme  les  ])oinls  d'application  d'autant  de  forces  pa- 
rallèles, dirigées  dans  le  même  sens,  et  proportionnelles  aux 
surfaces  de  ces  triangles,  on  n'auia  plus  qu'à*cliercher  le 
c<MUre  de  ces  forces  parallèles,  poui'  avoir  le  centre  de  gra- 
vité du  polygone. 

Trapèze.  —  Le  centre  de  gravite  d'un  trapèze  ABCD, 
fig.  8/i,  peu  t  s'obtenir  en  appliquant  ce  qui  vient  d'être  dit  pour 
un  polygone  quelconque.  Si  l'on  mène  la  diagonale  AD,  on  dé- 
compose le  trapèze  en  deux  triangles  AD 6,  ACD;  le  centre 
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de  gravité  Gi  du  premier  triangle  est  situe  sur  la  ligne  DE| 


Fig.  84. 

menée  du  sommet  D  au  milieu  E  de  la  base  A  B,  et  au  tiers 
de  cette  ligne  à  partir  du  point  E;  le  centre  de  gravite  Gs  du 
second  triangle  se  trouve  placé  de  la  même  manière,  sur  la 
ligne  qui  joint  le  point  A  au  milieu  F  du  côté  CD  :  le  point  G, 
qui  divise  la  ligne  Gi  G2  en  deux  parties  GGi,  GG2  inverse- 
ment proportionnelles  aux  surfaces  des  triangles  AD  B,  A  CD, 
ou  bien  à  leurs  bases  AB,  CD,  est  le  centre  de  gravité  du 
trapèze.  La  détermination  de  ce  point  peut  être  simplifiéei 
en  remarquant  que  le  plan  mené  par  la  ligne  EF,  perpen- 
diculairement au  plan  du  trapèze,  est  un  plan  diaméti*al  coi"- 
respondant  aux  cordes  parallèles  à  AB  ou  à  CD  :  le  centre 
de  gravité  G  du  trapèze  se  trouve  donc  sur  la  ligne  EF,  et 
par  conséquent  il  sera  fourni  par  Tintei^sectiou  de  cette 
ligne  EF  avec  la  ligne  Gi  Gj. 

Nous  pouvons  encore  chercher  les  distances  or,  x  du 
point  G  aux  deux  bases  AB,  CD  du  trapèze ,  en  appliquant 
le  théorème  des  moments  (§  158)  au  système  des  forces 
parallèles  qui  représentent  les  poids  des  deux  trian- 
gles ADB,  ACD,  et  qui  agissent  aux  points  G,,Ga.  Suppo- 
sons que  ces  forces  soient  dirigées  perpendiculairement  au 
plan  du  trapèze,  et  prenons  leurs  moments  successivement 
par  rapport  à  chacun  des  deux  plans  qu*on  peut  mener  pa- 
rallèlement à  leur  direction  par  les  côtés  AB,  CD.  Si  nous 
désignons  la  hauteur  du  trapèze  par  h  ;  si,  de  plus,  nous 
remplaçons  les  forces  appliquées  en  Gi,Gi,  et  leur  résul-* 
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lanle,  par  les  lignes  AB,CD,  AB-hCD,  qui  leur  sonr  pro- 
portion neiles,  nous  aurons  les  deux  équations 

(ABH-CD)a?=AB.  J+CD.  ^, 

(AB+CD)»'=AB.  ?^+CD.5. 

En  les  divisant  membre  à  membre,  on  en  déduit 

X  _  AB+2CD 
aî'""2AB-hCD* 

Ce  résultat  montre  que  Ton  peut  trouver  le  centre  de  gi*a- 
vité  du  trapèze  en  prolongeant  le  côté  B  A  d'une  quantité  AH 
égale  à  CD,  puis  le  côté  CD  d'une  quantité  D  K  égale  à  A  B, 
et  en  prenant  ensuite  le  point  de  rencontre  G  de  la  ligne  II K 
avec  la  ligne  EF.  En  effet,  les  triangles  EGH,  FGK,  ainsi 
formés,  sont  semblables,  et  donnent 

GE_  EH  _;ABH-CD_  AB-I-2CD 
GF""FK""AB-h;CD'~2AB-f-CD  ' 

et  comme  les  distances  ar,  x  de  ce  point  G,  aux  côtés  A  B,  C  D 
sont  proportioimelles  aux  lignes  G  E,  G  F,  il  s'ensuit  que  ce 
point  G  est  bien  le  centre  de  gravité  cherché,  puisque  nous 
savions  déjà  qu'il  devait  être  situé  sur  la  ligne  E  F. 

Quadrilatère.  —  Pour 
trouver  le  centi'e  de  gra- 
vité d'un  quadrilatère  quel- 
conque, A  BCD, /?^.  85, 
on  le  décompose  en  deux 
triangles  au  moyen  de  la 
diagonale  A  C  ;  on  joint  les 
points  B,  D,  au  milieu  E  de 
la  diagonale  ;  on  prend  les 


Fig.  85. 


points  Gi,G3  situés  sur  les  lignes  BE,DEy  et  au  tiers  de 
chacune  d'elles,  à  partir  du  point  £;  et,  enfln,  on  divise  la 
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ligne  GiOî  en  deux  parties  G(i,,  (IGi  inversenieni  propor- 
tionnelles aux  surfaces  des  triangles  ABC,  ADC.  Si  Ton  ob- 
serve que  les  surfaces  de  ces  triangles  sont  entre  elles  comme 
les  distances  des  sommets  B,  D  à  la  diagonale  A  C,  et,  par 
conséquent,  comme  les  lignes  BH,DI[;  et  que,  de  plus,  la 
ligne  Gi  G2  est  parallèle  à  BD,  on  verra  qu'il  suffit  de  pivn- 
dre  DK  —  BH,  et  de  joindre  le  point  K  au  point  E,  pour  di- 
viser la  ligne  GiGi  dans  le  rapport  voulu  ;  en  sorte  que  le 
point  G,  situé  à  la  rencontre  de  la  ligne  Gi  (ri  avec  la 
ligne  EK,  est  le  centre  de  gravité  du  quadrilatèi'e. 

Sectetir  et  segment  de  cercle.  — 
Pour  déterminer  le  centre  de  gravité 
du  secteur  circulaire  A  OB, /?flr.  86, 
on  peut  concevoir  que  Tare  A  B  soit 
partagé  en   une   infinité   d*clénionts 
égaux,  et  que  le  secteur  AOB  soit  dé- 
composé en  sect(Hirs  infiniment  petite 
correspondant  à  ces  divers  éléments  d'arcs.  Chacun  de  ces 
secteurs  élémentaires  peut  être  regardé  comme  étant  un 
triangle,  et,  en  conséquence,  son  centre  de   gravité  se 
trouve  sur  l'arc  de  cercle  Cl),  décrit  du  point  0  comme 
centre»  avec  un  rayon  OC  égal  aux-?  de  OA;  le  centre  de 
gravité  G  du  secteur  AOB  sera  donc  le  point  d'application 
de  la  résultante  d'une  inlinilé  de  forces  parallèles  et  égales 
agissant  sur  des  points  ri'gulièremenl  distiibués  le  long  de 
l'arc  CD,  c'esl-à-dire  <pril  sera  le  même  que  le  centre  de 
gravité  de  l'arc  CD.  Si  l'on  désigne  par  /•  le  rayon  OA,  par/, 
la  longueur  de  l'arc  k  B,  (»t  par  r»,  la  corde  de  cet  arc,  ou 
aura,  d'après  ce  qu'on  a  vu  précédemment  (§  165), 

le  point  G  est  d'ailleurs  situé  sur  la  ligne  OE  qui  divise 
l'angle  AOB  en  deux  paities  égales. 
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Le  secteur  AOB  esi  égal  à  la  somme  du  triangle  AOB  et 
(lu  segment  A  E  B.  Les  surfaces  du  secteur,  du  triangle,  et  du 
segment  ont  respcc(ivem<^nt  pour  valeurs 

;  r/,  [ac,  iirl  —  ac), 

en  désignant  par  a  la  distance  0  F  ;  les  centres  de  gravité  de 
ces  trois  surfaces  sont  tous  situés  sur  la  ligne  OK,  elles  dis- 
tances des  deux  premiers  au  point  0  sont 

en  sorte  que,  si  Ion  désigne  par  x  la  distance  du  point  0  au 
centre  de  gravité  du  segment  AKB,  on  aura  d'après  le  théo- 
mue  des  moments  (§  158) 

On  en  tire 


x  = 


ri  —  ac  6  {/•/  —  ac)  ' 

ce  qui  fait  connaître  la  position  du  centre  de  gravité  du 
segment  A  E  B. 

Zanenphérique,  —  Le  centre  de  gravité  d'une  zone  sphé- 
rique  à  deux  bases  est  situ('^  sur  le  diamètre  de  la  sphère 
qui  passe  par  les  centres  de  ces  deux  bases;  cai'ce  diamètri' 
est  un  axe  de  symétrie  de  la  zone.  Pour  trouver  la  position 
que  le  centre  de  gravité  occupe  sur  ce  diamètre,  imaginons 
que  Ton  ait  divisé  la  hauteur  de  la  zone  en  une  infinité  de 
parties  égales,  et  que,  par  les  points  de  division,  on  ait 
mené  des  plans  parallèles  aux  plans  des  deux  bases;  la  zone 
se  trouvera  ainsi  partagée  en  une  infmité  de  zones  ayant 
toutes  une  même  hauteur  infuiiment  petite,  et,  par  consé- 
quent, une  même  surface  :  on  ti'ouvera  donc  le  centre  de 
gravité  de  la  zone  totale,  en  cherchant  h^  point  d'application 
de  la  résultante  d'une  infinité  de  forces  parallèles  et  égales, 
n*gulièremeiit  n'^parlies  le  long  de  la  droiU'  qui  joint  les 


302  LIVRE   ÎII.  — DYNAMIQUE.    DEUXIÈME   PARTIE. 

centres  de  ces  deux  bases,  c'est-à-dire  qu'il  est  situé  préci- 
sément au  milieu  de  cette  di*oite. 

§  170.  ParaUélipipède.  —  Le  centre  de  gi*avité  d'un  po- 
rallélipipède  se  trouve  au  point  de  rencontre  de  ses  diago- 
nales, point  qui  est  un  centre  de  figure  pour  la  surface  de 
ce  corps. 

Prisme.  —  Le  plan 
qui  passe  par  les  mi- 
lieux M,N,P  des  arêtes 
A  D,  B  E,  CF  d'un  prisme 
^c  ^  ^    triangulaire,  fig.  87,  est 

^^^  ^'  un  plan  diamétral  cor- 

respondant aux  cordes  parallèles  à  ces  arêtes  ;  et,  par  con- 
séquent, il  renferme  le  centre  de  gravité  de  ce  prisme.  Le 
plan  mené  par  AD  et  par  le  milieu  Q  de  l'arête  BC  est  éga- 
lement un  plan  diamétral  correspondant  aux  cordes  paral- 
lèles à  BC,  et  il  en  est  de  même  du  plan  mené  par  BE  et 
par  le  milieu  R  de  l'arête  AC  :  donc  le  centre  de  gravité  du 
prisme  se  trouve  sur  rinlerscction  de  ces  deux  plans,  c'est- 
à-dire  sur  la  parallèle  à  Tarête  A  D  menée  par  le  centre  de 
gravité  Gi  du  triangle  ABC.  Ainsi,  c'est  à  rintersectlon  de 
cette  dernière  ligne  avec  le  plan  MN  P,  qu'est  situé  le  centre 
de  gravité  G  du  prisme  triangulaire  ABCDEF.  Il  est  clair, 
d'après  cela,  qu'on  peut  dire  que  le  centre  de  gravité  d'un 
prisme  triangulaire  est  au  milieu  de  la  droite  qui  joint  les 
centres  do  gravité  de  ses  deux  bases,  ou  bien  encore  qu'il 
coïncide  avec  celui  du  triangle  suivant  lequel  le  prisme  est 
coupé  par  un  plan  mené  parallèlement  aux  deux  bases,  et  à 
égale  distance  de  chacune  d'elles. 

Pour  trouver  le  centre  de  gravité  d'un  prisme  quelconque 
à  bases  parallèles,  on  peut  le  décomposer  en  prismes  trian- 
gulaires, au  moyen  de  divers  plans  menés  par  une  de  ses 
arêtes  latérales.  Un  plan  mené  par  les  milieux  de  toutes  les 
arêtes  latérales  coupera  les  div(TS  prismes  triangulairps 
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ainsi  obtenus,  suivant  des  triangles  dont  les  centres  de  gra- 
vité seront  en  même  temps  ceux  de  ces  prismes  ;  et  les  sur- 
faces de  ces  triangles  seront,  en  outre,  proportionnelles  aux 
volumes  des  mômes  prismes  :  il  est  aisé  de  conclure  de  là 
que  le  centime  de  gravité  du  prisme  total  coïncide  avec  celui 
du  polygone,  suivant  lequel  il  est  rencontré  par  ce  plan 
sécant,  et  que,  par  conséquent,  ce  centi*c  de  gravité  se  trouve 
au  milieu  de  la  droite  qui  joint  les  centres  de  gravité  des 
deux  bases  du  prisme. 

Pyramide,  —  Soit 
ABCD,/?^.  88,  une  pyra- 
mide triangulaire.Le  plan 
mené  par  AB  et  par  le 
milieu  E  de  CD,  est  un 
plan  diamétral  correspon- 
dant aux  cordes  parallèles 
à  CD  ;  le  centre  de  gravité 
de  la  pyramide  se  trouve 
donc  dans  ce  plan,  et, 
comnie  il  doit  être  par  la 
mt^nie  raison  dans  le  plan 
mené  par  AD  et  par  le 
KiR.88.  milieu  K  de  BC,  il  s'en- 

suit qu*il  est  situé  sur  la  ligne  Ad  qui  joint  le  sonnnel  A  au 
centre  de  gravité  Gi  de  la  face  opposée  BCD.  On  verra  de 
même  que  la  ligne  menée  du  point  B  au  ccnln^de  gravité  G^ 
de  la  face  Ad  D  renferme;  le  centre  d(»  gravité  de  la  pyrannde  j 
en  sorte  que  <*e  point  nVst  autre  chose  <iue  1  intersection  G 
des  deux  lignes  AGi^BGi.  D'après  les  positions  que;  les 
points  Gi ,  Gî  occupent  sur  les  c(Ués  E  B,  E  A  du  triangle  A  B  E, 
on  voit  que  Gi  Gi  est  parallèle  à  A  B  et  égal  au  tiers  de  cette 
ligne;  donc  les  triangles  AGB, GGiGi  sont  semblables, 
et  GGi  est  le  tiers  de  AG;  donc  enfin  (»G,  est  le  quart 
deAGi. 
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Il  est  aisé  de  recounatire  que  le  centime  de  gravité  G  de  la 
pyramide  triangulaire  AU  CD,  coïncide  avec  le  centre  d<* 
gravité  du  triangle  suivant  lequel  cette  pyramide  est  coupée 
par  uu  plan  mené  parallèlement  à  la  base  BCD,  et  à  une 
distance  de  cette  base  égale  au  quart  de  la  hauteur. 

Si  Ton  mène  un  plan  par  CD  et  par  le  milieu  H  de  AB, il 
contiendra  le  point  G  ;  ce  point  G  sera  donc  situé  sur  Tin- 
tei^seclion  du  plan  ABE  avec  le  plan  CDU,  c'est-à-dire 
sur  la  ligne  EH  qui  joint  les  milieux  des  deux  arêtes  op- 
posées CD,  A  B.  De  même,  la  ligne  KL  qui  joint  les  milieux 
des  arêtes  opposées  BC,  AD,  passera  par  G.  Mais  les 
lignes  II K  et  LE  sont  toutes  deux  parallèles  à  AC  et  égales 
à  la  moitié  de  cette  dernière  lignes  donc  H,K,L,E  sont 
les  sommets  d'un  parallélogramme,  et,  par  suite,  les  li- 
gnes EH,  KL  se  coupent  mutuellement  en  parties  égales  : 
donc,  enfin,  le  centre  de  gravité  d'une  pyramide  triangu- 
laire est  au  milieu  de  la  ligne  qui  joint  les  milieux  de  deux 
arêtes  opposées. 

Quatre  corps  de  même  masse  étant  liés  les  uns  aux  autres, 
de  manière  que  leurs  centres  de  gi*av4té  respectifs  coïncident 
avec  les  sommets  A,  B,  C,  D,  d'une  pyramide  triangulaire,  le 
centre  de  gravité  de  Tensemble  de  ces  quatre  corps  est  li» 
même  que  celui  de  la  pyramide.  En  effet,  les  poids  égaux 
des  deux  corps  placés  en  A  et  B  se  composent  en  une  force 
double  de  chacun  d'eux  et  appliquée  en  H  ;  les  poids  égaux 
des  autres  coi^ps,  placés  eu  C  et  D,  se  composent  aussi  en 
une  force  double  de  chacun  d'eux  et  appliquée  eu  E  j  enfin, 
ces  deux  résultantes  partielles,  qui  sont  égales,  auront  une 
résultante  appliquée  au  point  G,  milieu  de  la  ligne  EU. 

Pour  trouver  le  centre  d(»  gi*avité  d'une  pyramide  à  base 
quelconque,  concevons  qu  on  Tait  décompos<^e  en  pyramid(*s 
triangulaires,  au  moyen  de  plans  meniis  par  son  sommet  et 
par  diverses  diagonales  du  polygone  qui  forme  sa  base,  et 
qu'on  ait  ensuite  coupé  toutes  ces  pyramides  par  un  plan 
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parallèle  au  plan  de  la  basc^  et  distant  de  ce  plan  d'une 
quantité  égale  au  quail  de  la  hauteur  de  la  pyramide.  Les 
centres  de  gravité  des  diverses  pyramides  triangulaires  ainsi 
obtenues  sont  les  mêmes  que  ceux  des  triangles  suivant  les- 
quels elles  sont  rencontrées  par  ce  plan  sécant,  et  leurs  vo- 
lumes sont  proportionnels  aux  surfaces  de  ces  mêmes  trian- 
gles; on  en  conclura  facilement  que  le  centre  de  gravité  de 
la  pyramide  totale  est  précisément  le  ménïe  que  le  centre  de 
gravité  du  polygone  suivant  lequel  elle  est  rencontrée  par  le 
plan  sécant.  On  peut  dire,  d'après  cela,  que  le  centre  de 
gravité  d'une  pyramide  à  base  quelconque  se  trouve  sur  la 
ligne  qui  joint  son  sommet  au  centre  de  gravité  de  sa  base, 
et  au  quart  de  cette  lignc^  à  partir  de  la  base. 

Cylindre.  —  Le  centre  de  gravité  d'un  cylindre  quelcon- 
que, à  bases  parallèles,  se  trouve  au  milieu  de  la  ligne  qui 
joint  les  centres  de  gravité  de  ses  deux  bases  ;  car  un  cylindre 
peut  être  regardé  comme  étant  un  prisme  dont  la  base  est 
un  polygone  iniinitésinial. 

Càfàe,  —  Le  centre  de  gravité  d'un  cône  quelconque  se 
trouve  sur  la  ligne  qui  joint  son  sommet  au  centre  de  gra- 
vité de  sa  base ,  et  au  quart  de  cette  ligne ,  à  partir  de  la 
base  ;  car  un  cùiie  peut  être  assimilé  à  une  pyramide  ayant 
pour  base  un  polygone  infinitésimal. 

Secteur  et  segment  sphériques,  —  Un  raisonnement  ana- 
logue à  celui  qui  a  eu»  fait  pour  le  secteur  circulaire,  montre 
que  le  centre  de  gravité  d'un  secteur  sphérique  est  le  môme 
que  celui  de  la  zone  sphérique  à  une  base  que  l'on  obtien- 
drait en  réduisant  tous  les  rayons  du  secteur  sphérique 
aux  \  de  leur  longueur.  On  voit,  par  là,  que  ce  centre  de 
gravité  est  situé  sur  l'axe  du  secteur,  et  à  une  distance  du 
centre  de  la  sphère  égale  à 

r  étant  le  rayon  de  la  sphère,  et  h  la  hauteur  de  la  zone  qui 
seit  de  base  au  secteur. 

20 
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Un  secteur  sphérique  pc^ut  iHre  décomposé  en  un  cône  de 
révolution,  et  un  segment  à  une  base.  Les  volumes  du  sec- 
teur, du  cône,  et  du  segment,  sont  respectivement 

57rr»A,        j7rA(r— A)(2r-A),        i7tA«(3r— A); 

les  distances  du  centre  de  la  sphère  aux  centres  de  gravité 
du  secteur  et  du  cône,  sont  d'ailleurs  égales  à 

-:r-|A.  Î(r-A); 

donc,  si  Ton  désigne  par  x  la  distance  du  centre  de  la  sphère 
au  centre  de  gravité  du  segment,  et  qu'on  applique  le  théo^ 
rème  des  moments  (§  158),  on  aura  Téquation 
î-irr^A.  U  r— i  A)= j7rA(/w.A)(2r-A).  |(r-A)+ ;  7rAH3r-.A).:c: 

on  en  déduit 

^--*     Sr-A     • 

§  171.  Théorème  de  Guldln.  —  L'aire  de  la  surface 
engendrée  par  un  arc  de  courbe  plane,  tournant  autour 
d'une  droite  située  dans  son  plan ,  est  égale  au  produit  de 
la  longueur  de  cet  arc  par  la  circonférence  que  décrit  son 
centre  de  gravité;  le  volume  du  solide  engendré  par  une 
aire  plane;  tournant  autour  d'une  droite  située  dans  son 
plan ,  est  égal  au  produit  de  celle  aire  par  la  circonférence 
que  décrit  sou  ccnlie  de  gravité  :  c'est  dans  ces  deux  propo- 
sitions que  consiste  le  théorème  de  Gnldin, 

Pour  démontrer  la  première  partie  de  ce  théorème,  sup- 
posons que  la  courbe  mobihi  soit  rap[)orlée  ;i  deux  axes  rec- 
tangulaires tracés  dans  son  plan,  et  que  l'un  de  ces  axes, 
l'axe  des  jr,  coïncide  avec  la  droite  autour  de  laquelle  on  la 
fait  tourner.  Chaque  élément  ds  de  la  courbe,  en  tournant 
autour  de  Taxe  des  x^  décrit  la  surface  latérale  d'un  tronc  de 
cône,  dont  Taire  a  pour  valeur  2ûyds'y  l'aire  totale  de  la 
surface,  décrite  par  la  courbe  mobile,  sera  donc  égale  à 

/2Tri/r/.v, 


gehtres  de  gravité.  807 

rintégrale  s'étendant  dans  toute  la  longaeur  de  Tare  de 
courbe  que  Ton  considère.  Mais  on  a,  d'après  le  théorème 
des  moments, 

en  désignant  par  S  la  longueur  de  la  courbe  mobile,  et 
par  yi  l'ordonnée  de  son  centre  de  gravité  :  Taire  de  la  sur- 
face engendrée  par  cette  courbe  sera  donc  exprimée  par 

airyiS, 
conformément  à  renoncé. 

La  seconde  partie  du  théorème  se  démontre  d'une  manière 
analogue.  Le  rectangle  infinitésimal  dont  les  côtés ,  paral- 
lèles aux  axes  coordonnés,  sont  égaux  à  djCy  dy^  décrit  en 
tournant  un  cylindre  creux,  dont  le  volume  a  pour  va- 
leur "Inydxdy^  le  volume  total  du  solide  engendré  par 
Faire  mobile  sera  donc  égal  à 

fj^ttydxdy, 

rintégrale  s'étcndant  à  tous  les  éléments  qui  composent  cette 
aire.  Mais,  si  Ton  désigne  Taire  mobile  par  A,  et  Tordonnéc 
de  son  centre  de  gravité  par  yi,  on  a,  d'après  le  théorème 
des  moments, 

JJydxdy=:y,ÈL\ 

en  vertu  de  cette  relation,  l'expression  du  volume  décrit  par 
la  rotation  de  Taire  A,  deviendra 

27ryi  A  , 

ce  qui  est  précisément  le  résultat  indiqué  par  le  théorème 
dont  il  s'agit. 

On  peut  généraliser  le  théorème  de  Guldin ,  en  observant 
que,  si  la  courbe  ou  Taire  mobile  ne  fait  pas  un  tour  entier 
autour  de  son  axe  de  rotation,  on  obtiendra  toujoura  Taire 
ou  le  volume  engendré,  en  multipliant  la  longueur  ou  Taire 
de  la  figure  génératrice  par  la  portion  de  circonférence  dé- 
20. 
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crite  par  son  centre  de  gravité,  quelle  que  soit  cette  portion 
de  circonférence ,  finie  ou  infiniment  petite.  On  en  conclut 
sans  peine  que,  si  une  figure  plane  (courbe  ou  aire)  est 
animée  d'un  mouvement  tel,  qu'à  chaque  instant  elle  tourne 
autour  d'une  droite  située  dans  son  plan,  ou,  en  d'autres 
termes,  si  le  plan  de  cette  figure  mobile  roule  sans  glisser 
sur  une  surface  développable  quelconque ,  l'aire  ou  le  vo- 
lume que  cette  figure  décrit  en  se  mouvant  ainsi ,  s'obtient 
en  multipliant  la  longueur  ou  l'aire  de  la  figure  mobile  par 
le  chemin  total  parcouru  par  son  centre  de  gravité. 

Il  est  bon  d'observer  que,  si  la  figure  mobile  n'était  pas 
située  tout  entière  d'un  même  côté  de  l'axe  autour  duquel 
elle  tourne  d'une  quantité  finie  ou  infiniment  petite,  le  théo- 
rème de  Guldin  fournirait  la  difiërence  et  non  la  somme  des 
aires  ou  des  volumes  engendrés  par  les  deux  parties  dans 
lesquelles  cette  figure  est  partagée  par  l'axe  de  rotation; 
c'est  ce  que  l'on  reconnaîtra  sans  peine,  en  remarquant  que 
les  éléments  de  ces  aires  ou  de  ces  volumes  entrent  avec  des 
signes  différents  dans  les  expressions  que  nous  avons  consi- 
dérées précédemment,  suivant  qu'ils  proviennent  d*élémenls 
de  la  figure  mobile  situés  d'un  côté  ou  de  l'autre  de  l'axe  de 
rotation. 

Le  théorème  de  Guldin  pont  servir,  dans  certains  cas,  à 
trouver  le  centre  de  gravilé  d'une  figure  plane  ;  nous  allons 
en  voir  un  exemple.  Si  l'on  fait  tourner  un  arc  de  cercle  au- 
tour d'un  diamètre  du  même  cercle,  mené  parallèlement  à  sa 
corde,  il  engendre  une  zoihî  sphérique  à  deux  bases,  qui  a 
pour  surface 

en  désignant  par  r  le  rayon  du  cercle,  et  par  c  la  corde  de 
l'arc  mobile;  d'après  le  théorème  de  Guldin,  si  Ton  divise 
celte  surface  par  la  longueur  /  de  l'arc  qui  l'a  décrite,  on 
aura  pour  quolienl  la  circonférence  parcourue  par  le  centre 
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de  gravité  de  cet  arc  :  on  on  conchil  (jiie  la  distance  de  ce 
centre  de  gravite  au  centre  du  cercle  est  égale  ù 

rc 

1  ' 
ainsi  qu'on  Ta  déjà  trouvé  précédemment  (§  168). 

§  172.  Extension  de  In  notion  du  centre  de  g;ravité 
•n  emm  d^nn  système  matériel  quelconque.  —  Quel  que 
soit  le  système  matériel  dont  on  s  occupe,  que  ses  diverses 
parties  soient  en  repos  ou  bien  en  mouvement  les  unes  par 
rapport  aux  autres,  si  Ton  prend  ce  système  tel  qu*il  existe,  à 
un  instant  quelconque,  et  si  Ton  imagine  qu*il  devienne  inva- 
riable de  forme,  on  pourra  lui  appliquer  ce  qui  a  été  dit 
précédemment;  le  système,  ainsi  transformé  en  un  solide 
invariable,  aura  un  centre  de  gravité  qu'on  pourra  déter- 
miner parles  moyens  indiqués  :  ce  point  est  ce  qu'on  nomme 
le  centre  de  gravité  du  système  matériel  à  Tinstant  considéré. 
Il  est  clair  qu'il  n'y  a  pas  lieu  de  dire  que  le  centre  de  gra- 
vité, ainsi  défini,  est  le  point  d'application  de  la  résultante 
des  actions  de  la  pesanteur  sur  les  diverses  parties  dont  \i\ 
système  matériel  se  compose  ;  car  il  n  est  pas  possible  de 
composer  entre  elles  des  forces  (jui  agissi*nt  ainsi  sur  des 
corps  différents,  isolés,  et  pouvant  se  mouvoir  indépendam- 
ment les  uns  des  autres.  Ce  centre  de  gravité  ne  peut  avoir 
pour  nous,  jusqu'à  présent,  aucune  signification  ;  mais  nous 
verrons  bientôt  que  sa  considération  est  très-utile  dans  di- 
verses circonstances. 

§  173.  Travail  de  la  pesanteur^  dans  le  mouvement 
d'un  système  matériel  quelconque.  —  La  considération 
du  centre  de  gravité  permet  de  simplifier  beaucoup  IVxpres- 
sion  du  travail  dû  aux  actions  de  la  pesanteur  sur  les  diverses 
parties  d'un  système  matériel  en  mouvement.  Soient  p  le 
poids  d'une  molécule  quelconque  du  système ,  r  la  distan(*e 
de  cette  molécule  à  un  plan  horizontal  supérieur,  au  com- 
mencement du  temps  pendant  lequel  on  veut  évaluer  le  tra- 
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libre.  On  voit  par  là  que  la  dirccUon  de  la  force  Ra  doit 
passer  par  un  quelconque  des  points  pris  sur  la  direction  de 
la  force  Ri,  c'est-à-dire  que  ces  deux  forces  doivent  être  diri- 
gées suivant  la  même  ligne  droite.  Dès  lors,  ces  deux  forces 
Ri,  R2  ont  une  résultante  égale  à  leur  somme  ou  à  leur  dif- 
férence, suivant  qu'elles  agissent  dans  le  même  sens  ou  dans 
des  sens  opposés.  Cette  résultante  devant  évidemment  être 
nulle,  pour  que  le  solide  soit  en  équilibre,  il  s'ensuit  que  les 
deux  forces  Ri,  R^  doivent  être  égales  et  de  sens  contraires. 
Ainsi,  poiH*  qu'un  solide  invariable  soit  en  équilibre  sous 

l'action  d'un  système  quelconque  de  forces  F,  F',  F", ,  il 

est  nécessaire  que  les  deux  forces  Ri,R2  par  lesquelles  on 
peut  les  remplacer,  soient  égales  et  directement  opposées. 

Il  est  aisé  de  voir  que  cette  condition  est  suflisante  pour 
que  le  solide  soit  en  équilibre.  En  eiïet,  les  deux  forces 
Ri,  Rq,  par  lesqu(ïlles  on  a  remplacé  toutes  les  forces  don- 
nées F,  F',  F", . . . ,  étant  égales  et  directement  opposées ,  il 
est  clair  que  le  solide,  soumis  à  ces  deux  forces  seulement, 
sera  en  équilibre;  donc  l'équilibre  subsistera  encore  lors- 
qu'on reviendra  de  ces  deux  foi'ces  au  système  des  forces 
F,  F',  F", . . . ,  en  efTet^tuaiit  des  opiTations  inverses  de  celles 
(ju'on  avait  du  faire  pour  passer  du  systènu?  des  forces 
F,  F',  F",  —  aux  deux  forces  11, ,  R^. 

§  175.  Lemme  relatif  aux  travaux  de  deux  forcer 
é|[paleii  et  direetenient  opposée»,  a|[pUftaiit  tsar  deux 
points  difTérentiK.  —  Avant  de  r(Tli(;rcher  les  équations 
par  lesquelles  on  peut  exprimer  la  condition  d'équilibre  à 
laquelle  nous  venons  de  parvenir,  nous  allons  établir  une 
proposition  qui  nous  servira  plusieurs  fois  dans  la  suite, 
et  dont  nous  avons  besoin,  en  particulier,  dans  la  question 
qui  nous  occupe. 

Soient  A  et  R,  fig,  89,  deux  points  sur  lesquels  agissent 
deux  forces  égales  F,  dirigées  suivant  la  droite  A  B,  et  eu 
sens  contraire  l'une  de  l'autre.  Si  ces  points,  en  se  dt'pla- 
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çant   simultanément,   parcourent  les  chemins  infiniment 

petits  A  A',  BB',  chacune  des 

^ /ril"Jl'_'riIIlIIlZj_^  ^®"^  forces  dont  il  s'agit  dé- 

pj  g^  *  '  veloppera  un  certain  travail 
(§  117)  :  nous  allons  chercher 
la  somme  de  ces  deux  travaux.  Soient  a  y  b^  les  projections 
des  points  A'  et  B'  sur  la  droite  A  B.  Le  travail  de  la  force 
appliquée  en  B  a  pour  valeur  Fx BA ;  celui  de  la  force  ap- 
pliquée en  A  a  pour  valeur  —  Fx  Aa  :  leur  somme  est  donc 
égale  à 

Fx(Bft— Aa), 
ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 

Fx(a6  — AB). 

Désignons  par  r  la  distance  primitive  ABdes  points  d'appli- 
cation des  deux  forces,  par  r -h  rfr  la  distance  A' B' de  ces 
deux  points  après  leur  déplacement,  et  par  a  Tangle  infini- 
ment petit  que  A'  B'  fait  avec  A  B.  Nous  aurons 

rt6=(r-|-rfr)cosa; 

et  par  suite  la  somme  des  travaux  des  doux  forces  deviendra 

F  X  [(r-f-(/r)cosa  —  r], 

quantité  qui  se  réduit  à 

F.(/r, 

en  négligeant  les  infiniment  petits  d'un  ordre  supérieur  au 
premier. 

Ainsi  la  somme  des  travaux  développés  par  deux  forces 
égales  et  directement  opposées,  agissant  sur  deux  points 
différents,  pendant  que  ces  deux  points  se  déplacent  Tun  et 
Tautre  de  quantités  infiniment  petites,  s'obtient  en  multi- 
pliant Tune  des  deux  forces  par  raccroissement  infiniment 
petit  de  la  distance  de  leurs  points  d'application.  Il  est  clair 
que,  pour  que  cette  somme  des  travaux  des  deux  forces 
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appliquées  aux  points  A  et  B  ail  le  signe  qu'elle  doit  avoir, 
on  devra  regarder  la  force  F  qui  entre  dans  son  expression 
comme  uégative,  si  les  deux  forces  dont  il  s'agit  tendent  à 
rapprocher  leurs  points  d'application  l'un  de  l'autre,  au  lieu 
do  tendre  à  les  éloigner,  comme  ou  l'avait  supposé  sur  la 
fig.  89. 

Dans  le  cas  particulier  où  la  distance  des  deux  points  A  et  B 
ne  change  pas,  dans  le  mouvement  dont  ils  sont  animés 
simultanément,  ou  a  e/r=o,  et,  par  conséquent,  la 
somme  des  travaux  des  deux  forces  appliquées  à  ces  points 
est  nulle;  en  d'autres  termes,  les  travaux  de  ces  deux 
forces  sont  égaux  et  de  signes  contraires. 

§  176.  Théorème  du  Iravaii  virtuel,  pour  le  eau 
d'un  solide  invariable.  — Nous  avons  dit  (§  Mfx)  que 
la  condition  nécessaire  et  sullisante  pour  qu'un  solide  inva- 
riable soit  en  équilibre  sous  l'action  d'un  système  quelconque 
de  forces  F,  F,  F",  — ,  c'est  que  les  deux  forces  Ri ,  R2,  par 
lesquelles  on  peut  toujours  remplacer  ce  système  de  forces, 
soient  égales  et  direcl(înient  opposées.  Nous  allons  voir 
comment  cette  condition  peut  s'exprimer,  sans  qu'on  ait  be- 
soin de  chercher  les  deux  forces  Ri,  R2. 

Si  les  deux  forces  Ri,  U2,  que  Ton  peut  toujoui*s  supposer 
appliquées  à  deux  points  différents  A,B  du  solide,  sont 
égal(»s  et  directement  opposées  l'une  à  l'autre,  la  somme  des 
travaux  de  ces  deux  forces  sera  nulle  pour  tout  déplacement 
infiniment  petit  attribué  au  solide  sur  lequel  elles  agissent, 
puis(|ue,  dans  ce  mouvenuMit  du  solide,  les  points  d'appli- 
cation A,  R  de  ces  deux  forces  resteront  à  une  même  distance 
l'un  de  l'autre  (§  175).  II  est  aisé  de  voir  d'ailleurs  que, 
réciproquement,  si  la  somme  des  travaux  des  deux  forces 
Ri ,  Ri  est  nulle,  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attri- 
bué au  solide  auquel  elles  sont  appliquées,  ces  deux  forces 
sont  nécessairement  égales  et  directement  opposées.  En 
effet,  si  Ton  déplace  le  solide  de  manière  que  le  point  A  reste 
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immobile,  le  travail  de  la  force  lli  appliquée  à  ce  point  sera 
uul  de  lui-même  ;  le  travail  de  la  force  R2  sera  doue  aussi 
nul,  puisque  la  somme  de  ces  deux  travaux  est  nulle  par 
hypothèse  :  donc  la  force  R2  est  dirigée  perpendiculairement 
au  chemin  élémentaire  que  son  point  d'application  B  par- 
couit,  loi*sque  le  solide  tourne  inûniment  peu  autour  du 
point  A,  et  cela  a  lieu  de  quelque  manière  que  s'effectue  le 
mouvement  du  solide  autour  de  ce  point.  On  en  conclut  né- 
cessairement que  la  force  R2  est  dirigée  noimalement  à  la 
surface  sphérique  décrite  du  point  A  comme  centre  avec  AB 
pour  rayon,  ou,  en  d'autres  termes,  que  la  direction  de  cette 
force  coïncide  avec  la  droite  A  B.  On  reconnaîtra  de  la  môme 
manière  que  la  force  Ri  est  également  dirigée  suivant  la 
droite  AB.  Cela  étant  établi,  imaginons  que  nous  donnions 
au  solide  un  mouvement  de  translation  infiniment  petit,  sui- 
vant la  droite  A  B  elle-même  ;  la  somme  des  travaux  des  deux 
forces  Ri,  R<i,  correspondant  à  ce  mouvement  du  solide,  est 
encore  nulle,  par  hypothèse  :  or  cela  ne  peut  avoir  lieu,  sans 
que  ces  deux  forces  soient  égales  et  de  sens  contraires. 
Ainsi,  dire  que  les  deux  forces  RiyR^i,  appliquées  en  deux 
points  différents  d'un  solide  invariable,  sont  égales  et  direc- 
tement opposées,  ou  bien  dire  que  la  somme  des  travaux  de 
ces  deux  forces  est  nulle  pour  tout  déplacement  infiniment 
petit  attribué  au  solide,  c'est  exactement  la  même  chose.  Il 
est  facile  de  voir,  d'ailleurs,  que  cette  proposition  serait  en- 
core vraie  si  les  deux  forces  Ri,  R3  étaient  appliquées  à  un 
même  point  du  solide. 

Revenons  maintenant  au  système  des  forces  F,  F',  F", . . . ., 
auxquelles  nous  avons  substitué  les  deux  forces  Ri,  R^,  et 
considérons  la  somme  des  travaux  développés  par  ces 
forces  F,  F',  F",  — ,  lorsqu'on  imagine  que  le  solide  sur 
lequel  elles  agissent  prenne  un  mouvement  infiniment  petit 
quelconque.  Si  nous  passons  en  l'evue  la  série  des  opérations 
qui  doivent  être  effectuées  successivement  pour  passer  des 
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forces  données  F,  F',  F",  —  aux  forces  équivalentes  III ,  Ki, 
nous  verrons  qu'aucune  des  modifications  que  l*on  fait  ainsi 
subir  à  ce  système  de  forces  ne  change  la  valeur  de  la  somme 
de  travaux  dont  on  vient  de  parler  ;  en  sorte  que  cette  somme 

de  travaux  des  forces  F,  F',  F", est  égale  à  la  somme  des 

travaux  des  deux  forces  Ki,  R^,  quel  que  soit  le  mouvement 
infiniment  petit  qu'on  ait  attribué  au  solide  auquel  ces  forces 
sont  appliquées.  £u  effet,  ces  opérations  consistent,  soit  à 
transporter  une  force  d'un  point  à  un  autre  de  sa  direction; 
soit  à  composer  entre  elles  plusieurs  forces  appliquées  à  un 
même  point,  suivant  des  directions  différentes  ;  soit,  au  con- 
traire, à  décomposer  une  force  en  deux  ou  en  trois  compo- 
santes, suivant  des  droites  données,  passant  par  son  point 
d'application.  Or,  si  Ton  se  reporte  à  la  fig.  72  (page  265), 
où  les  trois  forces  F,  F',  F",  sont  supposées  égales  entre  elles, 
on  verra  que,  pour  tout  d('*placonîcnt  du  solide,  le  travail  de 
la  force  F'  est  égal  et  de  signe  contraire  au  travail  de  la 
force  F"  ;  mais  le  travail  de  la  force  F  est  aussi  égal  et  de 
signe  contraire  au  travail  de  la  force  F"  (§  175)  ;  les  travaux 
des  deux  forces  F,  F'  sont  donc  égaux  et  de  môme  signe,  ce 
qui  montre  que  le  li*avail  d'une  force  ne  change  pas,  quand  on 
transporte  cette  force,  du  point  auquel  elle  était  appliquée 
d'abord,  à  un  autre  point  quelconque  pris  sur  sa  direction. 
D'un  autre  côté,  on  sait  que  le  travail  de  la  résultante  de 
plusieurs  forces  appliquées  à  un  même  point  est  égal  à  la 
somme  des  travaux  des  composantes,  quel  que  soit  le  dépla- 
cement que  prenne  leur  point  d'application  commun  (§  117). 
D'après  ce  qui  précède,  on  peut  dire  que,  pour  qu'un  so- 
lide invariable  soit  en  équilibre  sous  l'action  d'un  système 
quelconque  de  forces  F,  F',  F", ,  il  est  nécessaire  et  suffi- 
sant que  la  somme  des  travaux  de  ces  forcées  soit  nulle,  pour 
tout  déplacement  infiniment  petit  attribué  à  ce  solide.  C'est 
en  cela  que  consiste  le  théorème  du  travail  virtuel,  pour 
le  cas  d'un  solide  invariable. 
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On  donne  souvent  le  nom  de  déplacement  virtuel^  au 
déplacement  idéal  et  infiniment  petit  dont  il  est  question 
dans  l'énoncé  précédent,  pour  le  distinguer  du  déplacement 
réel  qu'éprouverait  le  solide  pendant  un  élément  du  temps, 
»'il  était  en  mouvement.  Ce  déplacement  virtuel  est  un  mou- 
vement purement  géométrique,  que  Ton  imagine  être  donné 
au  solide,  ou  plutôt  à  Tensemble  des  points  d'application  des 
forces  considérés  comme  formant  entre  eux  une  figure  in- 
vaiîable,  afin  d'arriver  à  exprimer  par  une  équation  la  con- 
dition d'équilibre  qui  avait  été  obtenue  tout  d*abord.  On 
donne,  par  la  même  raison,  le  nom  de  travail  virtuel ^m 
travail  infiniment  petit  d'une  force  correspondant  à  un  pa- 
reil déplacement  idéal  de  son  point  d'application,  pour  le 
distinguer  du  travail  réel  de  la  force  correspondant  à  un 
déplacement  effectif  et  infiniment  petit  de  son  point  d'appli- 
cation. C'est  de  là  que  vient  le  nom  attribué  au  théorème 
lui-même. 

§  177.  Equations  qui  expriment  l'équilibre  d'an 
Koiide  invariable.  —  Si  nous  appliquons  le  théorème  du 
travail  virtuel,  en  attribuant  successivement  au  solide  des 
déplacements  virtuels  différents  les  uns  des  autres,  ce  théo- 
rème nous  fournira  autant  dVquations,  auxquelles  les  forces 

K,  F',  F", devront  satisfaire.  Le  nombre  des  équations 

qu'on  peut  obtenir  ainsi  est  illimité;  mais  il  n'y  en  a  que 
quelques-unes  (|ui  soient  réellement  distinctes,  et  toutes  les 
autres  peuvent  s'en  déduire  par  des  combinaisons  algébri- 
ques. Nous  allons  nous  occuper  d'établir  ces  équations  dis- 
tinctes, qui,  à  elles  seules,  expriment  complètement  l'équi- 
libre du  solide. 

Concevons  que  les  divers  points  du  solide  soient  rapportés 
à  trois  axes  rectangulaires  OX,OY,  OZ,  fig.  90.  Soit  A  le 
point  d'application  d'une  force  quelconque  F,  dont  les  com- 
posantes parallèles  aux  axes  seront  représentées  par  X,  Y,  Z. 
Si  nous  donnons  au  solide  un  mouvement  de  translation  in- 
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fiDiment  petit  paraUèlement  à  Taxe  OX,  et  si  nous  dëngnois 

par  e  le  déplace* 
ment  commun  i 
tous  les  points  dans 
ce  mouvement ,  le 
travail  virtuel  de 
la  force  FseraXc; 
en  exprimant  que 
la  somme  des  tra* 
vaux  virtuels  de 
toutes  les  forces 
appliquées  au  so- 
lide ,  correspott  - 
^  ^^*  ^'  dant  à  ce  mouve- 

ment particulier,  est  égale  à  zéro,  nous  aurons  Téquation 

2Xe  =  o; 

ou  bien ,  en  obser>'ant  que  le  facteur  s,  commun  à  tous  les 
termes  de  la  somme,  peut  être  supprime, 

2X=o. 

Doux  autres  mouvements  virtuels  de  translation ,  dirigés , 
l'un  suivant  Taxe  OY,  Tautrc  suivant  Taxe  OZ,  conduiraient 
de  même  aux  deux. équations 

2Y  =  o,         2Z  =  o. 

Imaginons  maintenant  que  le  solide  tourne  d'un  angle  0 
autour  de  Taxe  OX.  Ce  nouveau  déplacement  virtuel  va  nous 
conduire  à  une  équation  d'une  autre  forme.  Désignons  par 
p  la  plus  courte  distance  JIN  de  la  direction  de  la  force  F 
et  de  l'axe  OX,  et  par  a  l'angle  que  ces  deux  directions  de 
F  et  de  OX  font  entre  elles.  Pour  évaluer  le  travail  virtuel 
de  la  force  F,  nous  pouvons  supposer  qu'elle  est  appliquée 
au  point  N  de  sa  direction.  Si  par  ce  point  N  nous  menons 
NX  parallèle  à  Taxe  OX,  puis  NK  perpendiculaire  au  plan 
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M  NX',  cette  droite  NK  sera  la  direction  du  déplacement 
virtuel  pO  du  point  N;  et  la  force  F,  située  dans  le  plan  KNX', 

fera  avec  NK  un  angle  égal  à a.  D'après  cela  le  tra- 
vail virtuel  de  la  force  F  sera  égal  à 


Si  nous  égalons  à  zéro  la  somme  de  tous  les  travaux  virtuels 
des  diverses  forces  F,  F',  F", . . .,  analogues  à  celui  que  nous 
venons  de  déterminer  et  correspondant  à  la  rotation  0  autour 
de  Taxe  des  or,  et  si  nous  supprimons  le  facteur  0  commun 
à  tous  les  termes,  nous  aurons  Téquation 

2Fp8ina=ro. 

Il  est  aisé  de  voir  que  cette  équation  exprime  que  la  somme 
des  moments  des  forces  F,F',F",  —  par  rapport  à  Taxe  OX 
(S  103)  est  égale  à  zéro.  Nous  aurons  évidemment  deux 
autres  équations  analogues ,  qui  nous  seront  fournies  par 
la  considération  de  deux  rotations  virtuelles  autour  des  axes 
OY,  OZ.  Nous  allons  écrire  ces  équations,  en  y  introduisant 
les  composantes  X,  Y,  Z  de  chacune  des  forces  F. 

Pour  évaluer  le  moment  d'une  force  par  rapport  à  un  des 
axes  OX,  OY,  OZ,  convenons  de  le  regarder  comme  positif, 
si  la  force  tend  à  faire  tourner  le  solide  autour  de  cet  axe, 
dans  le  sens  de  la  flèche  tracée  sur  le  plan  qui  lui  est  per- 
pendiculaire, fig.  90.  Le  moment  de  la  force»  F,  par  rapport 
à  Taxe  OX,  étant  égal  à  la  somme  des  monn^us  de  ses  trois 
composantes  X,  Y,  Z  [)ar  rapport  à  cet  axe  (§  lO''^),  il  est 
aisé  de  voir  que  ce  moment  de  la  force  F  aura  pour  valeur 
Zy  —  Yz, 

en  désignant  par  j?,  y,  z  les  coordonnées  du  point  A  auquel 
la  force  F  est  appliquée.  D'après  cela  IVqualion  qui  exprime 
que  la  somme  des  moments  des  forces  F,  F',  F", par  rap- 
port à  Taxe  OX  est  nulle  sera 
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2(Zy-.Y^)=o. 

Les  équations  analogues,  relatives  aux  axes  0\\  OZ,  seront 
de  même 

2(Xz  — Za;)  =  o,  2(Ya?  — Xy)=o. 

Ainsi,  en  donnant  au  solide  six  mouvements  virtuels  diffé- 
rents, savoir ,  trois  translations  parallèles  aux  axes  coor- 
donnés, et  trois  rotations  autour  de  ces  axes,  nous  avons 
obtenu  les  six  équations  suivantes  : 

2(Zy— Yz)  =  o,    l{Xz—Zx)  =  o,    l{Yx—Xy)=a.    J  ^^' 

Nous  allons  voir  que  ces  six  équations  sont  suffisantes  pour 
exprimer  Téquilibre  du  solide  soumis  aux  actions  des  forces 
F   F'   F" 

§  178.  D'après  la  manière  dont  les  équations  (a)  ont  été 
obtenues,  on  peut  dire  qu'elles  expriment  que  la  somme  des 
travaux  virtuels  des  forces  F,  F,  F", est  nulle  pour  cha- 
cun des  six  déplacements  virtuels  particuliers  que  nous  avons 
considérés.  Si  nous  remplaçons  ces  forces  F,  F',  F",. . ..  par 
deux  forces  seulement  Ri,  Rq,  dont  Tune  R|  agisse  sur  le 
point  du  solide  qui  est  à  l'origine  des  coordonnées  (§  159), 
nous  savons  que  la  somme  des  travaux  virtuels  de  ces  deux 
forces  Ri,R7  est  la  même  que  la  somme  des  travaux  virtuels 
des  forces  F,  F',  F", —  dont  elles  tiennent  lieu,  quel  que 
soit  le  déplacement  virtuel  que  Ton  attribue  au  solide  (§  176). 
Nous  devons  nécessairement  conclure  de  là  que,  si  les  forces 

F,  F',  F", satisfont  aux  équations  (a),  les  deux  forces 

Ri ,  R^  satisfont  aussi  à  des  équations  analogues.  Il  s'ensuit  que  : 
V  en  vertu  des  trois  premières  de  ces  équations,  les  proje<^- 
tions  de  Ri  et  de  R<2  sur  les  axes  OX,  OY,  OZ  sont  respec- 
tivement égales  et  de  signes  contraires;  S""  en  vertu  des  trois 
dernières,  si  l'on  désigne  par  X*!,  Yi,  7.2  les  composantes  de 
R2  suivant  des  parallèles  aux  axes,  et  par  X2j  y^,  Z2,  les 
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coordonnées  du  point  d'application  de  cette  force  R2,  et  si 
Ton  observe  que  les  coordonnées  du  point  d'application  de 
R4  sont  nulles  par  hypothèse,  on  a 

Zayî — Y2«2=o,        X:Zi — Zia?i=o,       Y2X2 — X2y2=o, 

d'où  l'on  tire 

Xî  Y'2  Zi2 

X2       yo,       zi 

ce  qui  montre  que  la  force  R3  agit  suivant  la  droite  qui  joint 
son  point  d'application  à  celui  de  la  force  Ri.  Ainsi,  de  ce 
que  les  forces  F,  F',  F" —  satisfont  aux  six  équations  (a), 
il  résulte  que  les  deux  forces  Ri,  R^  par  lesquelles  on  peut 

remplacer  les  forces  données  F,  F',  F'', sont  égales  et 

directement  opposées  :  donc  les  six  équations  (a)  suffisent 
pour  exprimer  que  le  solide  soumis  aux  actious  de  ces  forces 

F,  F',  F", est  en  équilibre. 

Il  est  bon  de  remarquer  que,  si  Ton  supprimait  une  quel- 
conque des  six  équations  (a),  les  cinq  équations  restantes 
ne  suffiraient  plus  pour  exprimer  Téquilibre.  Il  est  facile  en 
effet  de|S  trouver  un  système  de  forces  qui  satisfasse  à  ces 
cinq  équations ,  sans  que  Téquilibre  existe.  Si  c'est ,  par 
exemple, 

qu'on  a  supprimée,  ou  verra  qu'une  force  unique  appliquée 
au  solide  suivant  l'axe  OX  satisferait  bien  aux  cinq  équa- 
tions restantes  ;  si  c'est  l'équation 

2(Zy-YO=o. 

un  couple  (§  156)  dirigé  dans  le  plan  YOZ  satisferait  de 
même  aux  cinq  équations  conservées  :  cependant  le  solide 
ne  serait  en  équilibre,  ni  sous  l'action  de  la  force  dont  on  a 
parlé  dans  le  premier  de  ces  deux  cas ,  ni  sous  Faction  du 
couple,  dans  le  second  cas. 

24 
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Une  considération  d'un  antre  genre  permet  encore  de 
montrer  que  les  six  (^quations  (a)  suffisent  pour  exprimer 
réquilibre  du  solide,  en  établissant  que  toutes  les  équations 
en  nombre  infini  que  Ton  peut  trouver  par  rapplîcation  du 
théorème  du  travail  virtuel  sont  des  conséquences  de  ces 
équations  (a).  Nous  savons  qu'un  mouvement  infiniment 
petit  quelconque  du  solide  peut  toujours  se  décomposer  en 
trois  translations  parallèles  aux  axes  OX,  OY,  OZ,  et  en 
trois  rotations  autour  de  ces  axes  (§  58).  Il  est  aisé  de  voir 
en  outre  que,  si  le  déplacement  infiniment  petit  du  point 
d\ipplic4ition  d'une  force  résulte  de  la  composition  de  plu- 
sieurs autres  déplacements  infiniment  petits,  le  travail  de  la 
force  correspondant  au  mouvement  résultant  est  égal  ù  la 
somme  des  travaux  de  celte  force  correspondant  aux  divers 
mouvements  composants  :  car  la  projection  du  déplacement 
résultant  sur  la  direction  de  la  force  est  égale  à  la  somme  des 
projections  des  déplacements  composants  sur  la  même  di- 
rection. D'après  cela,  si  nous  attribuons  au  solide  un  mou- 
vement virtuel  quelconque ,  et  que  nous  décomposions  ce 
mouvement  en  trois  translations  e,  s',  e",  suivant  les  axes,  et 
en  trois  rotations  9,  0',  0",  autour  do  ces  axes,  nous  aurons 

Xe-4-Y£'-i-Ze"-|-(Zy-Yc)9-i-(Xc— Zj:)0'-h(Yj:— Xy)0" 

pour  le  travail  virtuel  de  la  force  F  ;  et  en  exprimant  que  la 
somme  des  travaux  virtuels  des'diverses  forces  F,  F',  F", . . . 
est  égale  à  zéro,  nous  trouverons  l'équation 

£SX-4-e'2Y-|-e"2Z 


-4-9l(Zy— Y2)-4-0'5:(X2:— Za:)-|-9"r(Ya:  — Xy)  ' 

qui  est  évidemment  satisfaite,  quels  que  soient  c,  e',  e",  6, 0',  0  ', 
si  les  équations  (a)  le  sont. 

D'après  la  signification  des  équations  (a),  il  est  clair  que 
l'on  peut  dire  que,  pour  qu'un  solide  invariable  soit  en  équi- 
libre sous  l'aclion  d'un  système  de  forces  F,  F',  F", ,  il  est 
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nécessaire  et  suffisant  que  la  somme  des  projections  de  ces 
forces  sur  une  droite  quelconque  soit  nulle,  et  que  la  somme 
des  moments  de  ces  forces  par  rapport  à  une  droite  quel- 
conque soit  également  nulle. 

Dans  tout  ce  qui  précède,  nous  avons  toujours  supposé 
que  les  forces  F,  F',  F'', ....  étaient  appliquées  à  un  solide 
invariable  primitivement  en  repos,  et  nous  avons  cherché 
les  conditions  auxquelles  ces  forces  dovaient  satisfaire  pour 
que  le  solide  restât  en  repos  malgré  leur  action  ;  c*est-à-dire 
que  nous  nous  sommes  occupés  d'établir  les  conditions  d'é- 
quilibre du  solide.  Nous  avons  vu  qm;  ces  conditions  dVqui- 
libre  sont  complètement  exprimées  par  les  six  équations  (a). 
Il  peut  arriver  qu'un  solide  invariable  en  mouvement  soit 
soumis  à  des  forces  qui  satisfassent  à  ces  six  équations.  Dans 
ce  cas,  le  solide  n'est  pas  en  équilibre;  mais  on  dit  toujoui*s 
que  les  forces  se  font  équilibi'c  sur  ce  solide. 

§  179.  Le  système  dos  six  équations  («)  se  simplifie  dans 
diverses  circonstances,  ainsi  que  nous  allons  le  voir. 

Supposons  d'abord  que  toutes  les  forces  F,  F',  F", ....  ap- 
pliqueras au  solide  invariable  soient  parallèles  entre  elles. 
Si  nous  choisissons  les  axes  auxquels  nous  rapportons  le 
solide,  de  telU^  manière  que  l'axe  OZ  soit  parallèle  à  ces 
forces,  les  composantes  X  et  Y  de  chacMine  d'elles  seront 
nulles,  et  la  composante  Z  sei*a  égale  à  la  foire  elle-même. 
D'api-ès  cela,  trois  des  six  équations  (a)  se  réduiront  à  des 
identités,  et  il  ne  restera  plus  (pie  les  trois  autres  qui  de- 
viendront 

1F  =  0,  iF.r  =  o,  lVy  =  o. 
Ces  trois  équations,  nécessaires  et  sufllsantes  pour  exprimer 
re(|uilibi*e  d'un  solide  invarinble  soumis  à  un  système  de 
forces  parallèles,  peuvent  s'énoncer  ainsi  :  1°  la  somme  des 
forces  doit  être  nulle;  !l**  les  sommes  des  moments  de  ces 
forces,  par  rapport  ù  deux  plans  rectangulair(»s  menés  pa- 
rallèlement à  leur  dire(!tiou  (§  158),  doivent  être  nulles 
24, 


32ft  LIVRE  III.  —  DYNAMIQUE.    DEUXIÈME   PARTIE. 

chacune  séparément.  Cette  seconde  condition ,  correspon- 
dant aux  deux  dernières  équations,  peut  encore  être  énoncée 
d*une  autre  manière ,  en  disant  que  la  somme  des  moments 
des  forces  par  rapport  à  un  plan  quelconque  parallèle  à  leur 
direction  doit  être  nulle. 

Considérons  encore  le  cas  où  toutes  les  forces  F,  F',  F", 

seraient  dirigées  dans  un  même  plan.  Si  nous  prenons  ce 
plan  pour  plan  des  xy^  la  composante  Z  de  chacune  des 
forces  sera  nulle ,  et  il  en  sera  de  môme  de  la  coordonnée  z 
de  chacun  de  leurs  points  d'application.  Les  six  équations  (a) 
se  réduiront  donc  encore  à  trois,  qui  seront 

2X=o,        2Y=:o,        2(Ya?— Xy)=o. 

Ces  trois  équations  peuvent  s'énoncer  en  disant  que  :  l"*  les 
sommes  des  projections  des  forces  F,  F',  F", ....  sur  deux 
droites  rectangulaires,  prises  à  volonté  dans  le  plan  de  ces 
forces,  doivent  être  nulles  chacune  séparément;  T  que  la 
somme  des  moments  de  ces  forces  par  rapport  à  un  point 
quelconque  du  plan  doit  être  aussi  nulle.  La  premièi*e  de  ces 
deux  conditions,  qui  correspond  aux  deux  premières  des 
équations  précédentes,  peut  être  remplacée  par  celle-ci  :  la 
somme  des  projections  des  forces  F,  F',  F",  —  sur  une  droite 
quelconque,  située  dans  leur  plan,  doit  être  nulle. 

Entin,  si  nous  supposons  que  tous  les  points  d'application 
des  divei'ses  forces  F,  F',  F",  —  coïncident ,  les  coordon- 
nées X,  y,  2  étant  les  mêmes  pour  tous  ces  points,  pourront 
sortir  des  signets  2l  dans  les  trois  dernières  équations  (a)  : 
dès  lors,  il  est  clair  que  ces  trois  dernières  équations  ne  sont 
que  des  conséquences  des  trois  premières ,  en  sorte  que  le 
système  des  équations  (a)  se  réduit  à  ces  trois  premières 
équations.  Dans  ce  cas,  les  équations  auxquelles  les  forces 

F,  F',  F", doivent  satisfaire,  pour  que  le  solide  soit  en 

équilibre,  sont  exactement  les  mêmes  que  celles  que  nous 
avons  trouvées  précédemment  pour  exprimer  l'équilibre 
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d'un  simple  point  matériel  (§  10^);  et  c*est,  en  effet,  ce  qui 
doit  évidemment  avoir  lieu. 

§  180.  Eqalvalenee  de  deax  nyiiléiiieti  de  forées. — 

Un  système  de  forces  S  est  dit  équivalent  à  un  autre  système 
de  forces  S',  lorsque  ces  deux  systèmes,  considérés  comme 
agissant  sur  un  solide  invariable,  peuvent  être  mis  en  équi- 
libre chacun  séparément  par  un  même  troisième  système  de 
forces  S''.  11  est  aisé,  d'après  cela,  d'établir  les  conditions 
d'équivalence  des  deux  systèmes  S,  S',  en  se  fondant  sur  les 
conditions  d'équilibre  que  nous  avons  étudiées  précédeni* 
ment. 

Pour  que  le  système  S  et  le  système  S"  se  fassent  équilibre, 
il  faut  et  il  suffît  que  la  somme  des  projections  des  forces  de 
ces  deux  systèmes  sur  une  droite  quelconque  soit  nulle,  et 
aussi  que  la  somme  des  moments  de  toutes  ces  forces,  par 
i-apport  à  une  droite  quelconque,  soit  également  nulle 
(§  178).  Les  mêmes  conditions  devant  être  remplies  pour 
que  le  système  S'  et  le  système  S"  se  fassent  équilibre,  on  en 
conclut  nécessairement  que,  pour  que  les  systèmes  S  et  S' 
soient  équivalents,  il  faut  et  il  suffît  :  1°  que  la  somme  des 
projections  des  forces  du  système  S  sur  une  droite  quelcon- 
que soit  égale  à  la  somme  des  projections  des  forces  du  sys- 
tème S'  sur  la  même  droite  ;  2°  que  la  somme  des  moments 
des  forces  du  système  S ,  par  rapport  à  une  droite  quelcon- 
que, soit  égale  à  la  somme  des  moments  des  forces  du  sys- 
tème S' par  rapport  à  celte  droite. 

Pour  exprimer  Téquivalence  des  deux  systèmes  S  et  S',  il 
suffîra  d'écrire  que  cette  égalité  des  sommes  de  projections 
et  des  sommes  de  moments  a  lieu  pour  chacun  des  trois 
axes  rectangulaires  OX,OY,OZ,  auxquels  on  rapporte  les 
directions  des  diverses  forces,  ainsi  que  les  positions  de  leurs 
points  d'application,  ce  qui  donnera  les  six  équations 
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2(Zy-Yz)  =  2(zy-YV) 
1  {Xz—Zx)  =2  (XV— ZV) , 
1  (  Ya;— Xy)  =2  (  YV— Xy  ) , 
daus  lesquelles  les  premiers  membpes  se  rapporteni  au  sys- 
lèmc  S,  et  les  seconds  au  système  S', 

Par  les  diverses  transformations  que  nous  avons  fait  subir 
à  un  système  quelconque  de  forces  F» F',  F", — ,  pour  le 
réduire  à  deux  forces  seulement  Ri,  Ks  (§  159),  nous  n^avons 
fait  que  remplacer  le  système  primitif  successivement  par 
divei*s  autres  systèmes  de  forces  tous  équivalents  les  uns 
aux  autres,  jusqu'à  ce  que  nous  fussions  conduits  à  n'avoir 
plus  que  les  deux  foi'ces  Ri^K^  formant  ^  elles  seules  ui 
système  équivalent  à  tous  les  précédents,  et  par  conséqœiit 
aussi  équivalent  au  système  primitif. 

§  181.  Théorie  des  eouples.  —  Un  couple  est,  comme 
on  sait,  le  système  do  deux  forces  égales  paralfèles  et  de 
sens  contraires  (§  156).  On  donne  le  nom  de  brag  de  levier 
du  couple,  à  une  droite  quelconque  menée  perpendiculaire- 
ment aux  directions  de  ses  deux  forces,  et  terminée  aux 
points  où  elle  rencontre  ces  directions;  on  suppose  souvent 
que  les  deux  forces  d'un  couple  sont  appliquées  aux  extré- 
mités mêmes  de  son  bras  de  levier.  Si  Ton  prend  la  somme 
(les  moments  des  deux  forces  d'un  couple,  par  rapport  à  un 
point  quelconque  de  son  plan,  on  trouve  toujours  que  cette 
somme  de  moments  est  égale  au  produit  de  Tune  des  deux 
forces  du  couple  par  la  longueur  de  son  bras  de  levier  :  ce 
produit  est  ce  (pi'on  nomme  le  nwment  du  couple.  On  peut 
remarquer  que  le  moment  d'iui  couple  a  la  même  valeur 
numérique  que  la  surface  du  parallélogramme  dont  les 
droites  qui  leprésentent  les  forces  du  couple  formeraient 
deux  cotés  opposés. 
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Si  1*011  projette  un  couple  sur  un  plan  quelconque,  hi  pro- 
jection sera  encore  un  couple.  Le  moment  du  couple  projeté 
s'obtiendra  en  multipliant  le  moment  du  premier  couple  par 
le  cosinus  de  Tangle  formé  par  son  plan  avec  le  plan  de  pro- 
jection :  cette  proposition  se  démontre  facilement,  en  substi- 
tuant au  moment  du  couple  le  parallélogramme  dont  il  vient 
dVtre  question. 

La  somme  des  moments  des  deux  forces  d'un  couple,  par 
rapport  à  une  droite  quelconque,  est  égale  au  moment  du 
couple  suivant  lequel  le  couple  donné  se  projette  sur  ua 
plan  pei*pendiculaire  a  la  droite.  Il  s'ensuit  que  la  somme 
des  moments  des  deux  forces  d'un  couple,  par  rapport  à  une 
droite,  est  la  même  que  la  somme  des  moments  de  ces  deux 
Ibrces,  [>ar  rapport  à  une  autre  droite  quelconque,  parallèle 
à  la  première.  Cette  somme  de  moments  est  nulle,  si  la 
droite  à  laquelle  les  moments  se  rappoi'lent  est  parallèle 
au  plan  du  couple;  elle  est  maximum  si  la  droite  est  perpen- 
diculaire à  ce  plan. 

Deux  couples  sont  équivaienls  (§  180)  loi^ue  leurs  plans 
sont  parallèles  ou  coïncident,  (lue  leurs  moments  sont  égaux , 
et  quHls  tendent  à  faii*e  tournoi*  leurs  bras  de  levier  dans  le 
même  sens.  On  voit,  en  ell'et,  que,  d'une  part,  la  somme  des 
projections  des  deux  forces  du  premier  couple,  sur  une 
droite  quelconque,  est  égale  à  la  somme;  des  projections  des 
deux  forces  du  second  couple  sur  la  même  droite,  puisque 
chacune  de  ces  deux  sommes  est  nulle;  et  que,  dune  autre 
[>art,  la  somme  des  moiniïiits  des  deux  forces  du  premier 
couple,  par  rapport  à  une  droite  quelconque,  est  égale  à  la 
sonmie  des  moments  des  deux  forces  du  second  couple,  par 
rap|K>rt  ù  la  même  droites,  ainsi  que  cela  résulte  des  propo- 
sitious  qui  viennent  detre  établies.  Deux  couples,  qui  ne 
satisferaient  pas  aux  conditions  énoncées  ici,  ne  seraient 
évidemment  pas  équivalents  :  la  somme  des  moments  des 
forces  du  premier  couple,  i>ar  rap|)ort  ù  une  droite,  ne  serait 
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pas  égale  à  la  somme  des  moments  des  forces  du  second 
couple,  par  rapport  à  la  même  droite,  quelle  que  fût  la  po- 
sition de  cette  droite  dans  Tespace. 

Il  résulte  de  là  qu*un  couple  applique  à  un  solide  inva- 
riable en  équilibre  peut  être  transporté  parallèlement  h  lui- 
même,  comme  on  voudra,  dans  son  plan  ou  dans  un  plan 
parallèle  ;  qu*on  peut  le  faire  tourner,  comme  on  voudra , 
dans  son  plan,  après  qu'on  Ta  ainsi  transporté;  qu'on  peut 
même  changer  la  grandeur  commune  de  ses  deux  forces,  en 
faisant  varier  en  même  temps  son  bi*as  de  levier  dans  un 
rapport  inverse,  sans  qu'il  cesse  d*être  équivalent  à  ce  qull 
était  primitivement.  Si  Ton  se  reporte  à  la  définition  qui  a 
été  donnée  précédemment  (§161)  du  moment  résultant 
d'un  système  quelconque  de  forces ,  par  rapport  à  un  point, 
on  verra  que,  dans  le  cas  oit  le  système  de  forces  consiste 
simplement  en  un  couple,  ce  moment  résultant  est  toujours 
le  même,  quel  que  soit  le  point  auquel  on  le  rapporte,  et  a 
pour  valeur  le  moment  même  du  couple  :  en  eflet,  on  peut 
toujours  transporter  le  couple  parallèlement  à  lui-même,  de 
manière  que  le  point  d'application  de  l'une  de  ses  deux  forces 
vienne  coïncider  avec  le  point  par  rapport  auquel  on  veut 
évaluer  son  moment  résultant  ;  de  sorte  que  ce  moment  ré- 
sultant est  égal  au  produit  de  la  seconde  force  du  couple 
par  sa  distance  au  point  d'application  de  la  première. 

Si  l'on  considère  un  système  quelconque  de  couples  appli- 
qués a  un  solide  invariable  en  équilibre,  les  forces  qui  com- 
posent ces  couples  peuvent  toujours  être  remplacées  par 
deux  forces  seulement  Ri ,  ïli  (§  159).  Ces  deux  forces  Ri  ,R4 
forment  nécessairement  un  couple;  car  elles  constituent  un 
système  équivalent  au  système  des  couples  donnés,  et,  par 
conséquent,  la  somme  de  leurs  projections  sur  une  droite 
quelconque,  doit  être  nulle  comme  la  somme  des  projections 
des  forces  de  ces  couples  donnés  sur  la  même  droite  (§  180), 
ce  qui  ne  peut  avoir  lieu  qu'autant  qu'elles  sont  égales,  pa- 
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rallèles,  et  de  sens  contraires.  Ainsi  un  système  quelconque 
de  couples  peut  toujoui*s  être  remplacé  par  un  couple  unique, 
auquel  on  donne  le  nom  de  couple  résultant  ;  par  opposi- 
sition,  les  couples  auxquels  il  peut  être  substitué  sont  sou- 
vent désignés  sous  le  nom  de  couples  composants.  Pour 
trouver  le  couple  résultant  K  d*un  système  de  couples 
donnés  C,  C,  C'V . . . ,  transportons  ces  couples  donnés  pa- 
rallèlement à  eux-mêmes,  de  manière  que  le  point  d'appli- 
cation de  Tune  des  forces  de  chacun  d'eux  coïncide  avec  un 
certain  point  0  ;  iipaginous,  en  outre,  que  le  couple  cher- 
ché K  soit  dans  une  position  analogue,  c'est-à-dire  que  l'une 
de  ses  deux  forces  ait  également  son  point  d'application  en  0  ; 
enfin  appliquons  au  système  des  couples  €,€',€",.•••  P^^ 
dans  celte  position,  le  théorème  établi  précédemment  (§  161  ) 
relativement  à  la  composition  des  moments  d'un  système 
(luelcouque  de  forces  par  rapport  à  un  point,  et  considérons 
les  moments  des  forces  des  couples  C, C,C",."*)K,  par 
rapport  au  point  0  :  en  effectuant  une  construction  analogue 
au  polygoue  des  forces  sur  les  axes  des  moments  des  forces 
de  C,C',C",  —  qui  n'agissent  pas  sur  le  point  0,  on  trouvera 
l'axe  du  moment  de  la  force  de  K  qui  n'est  pas  appliquée  à 
ce  point  0,  et,  par  conséquent,  on  aura  à  la  fois  la  direction 
du  plan  du  couple  résultant  K,  la  grandeur  de  son  moment, 
et  le  sens  dans  lequel  il  tend  à  faire  tourner  son  bras  de 
levier. 

Lorsqu'on  prend  ainsi  le  moment  de  l'une  des  deux  forces 
d*un  couple  ,•  par  rapport  au  point  d'application  de  l'autre 
force,  et  qu'on  détermine  l'axe  qui  représente  ce  moment 
(§  160),  on  a  ce  qu'on  nomme  Vaxe  du  couple.  Cet  axe, 
qu'on  peut  mener  par  un  point  quelconque  de  l'espace , 
suffît  pour  représenter  complètement  le  couple  auquel  il 
correspond;  il  fait  connaître  la  direction  du  plan  du  couple, 
la  grandeur  du  moment  de  ce  couple,  et  le  sens  dans  lequel 
il  agit.  On  voit,  par  ce  qui  précède,  que,  pour  composer  un 
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système  quelconque  de  couples,  on  n'a  q«*à  considérer  ks 
axes  de  ces  couples  menés  par  un  même  point  de  l'espace, 
et  à  composer  ces  axes  entre  eux  comme  si  c'étaient  des 
forces  :  Taxe  résultant  de  cette  composition  est  l'axe  da 
couple  résultant  cherché. 

§  182.  Usage  de  la  théorie  des  eeaples, 
|Mar  la  eeai|wslllea  des  fereea  ap^l^aécs 
à  aa  selide  lawarlable. — Une  force  F  appli- 
quée en  un  point  A  d*un  solide  invariable,  fig. 
91,  peut  iHrc  transportée  parallèlement  à  elle- 
même  en  un  autre  point  B  du  même  solide, 
pourvu  qu'on  lui  adjoigne  un  couple  situé  dans 
le  plan  FAB  et  ayant  pour  moment  le  produit 
de  la  force  F  par  la  distance  du  point  B  à  sa  di- 
rection primitive.  En  effet,  si  Ton  applique  en 
^'^^^'  B  deux  forces  F',  F",  toutes  deux  égales  a  F, 
suivant  une  même  droite  parallèle  à  la  direction  delà  force 
F,  l't  en  sens  contrainî  l'une  de  l'autre ,  ces  deux  forces  se 
feront  équilibre;  et,  par  conséquent , le  système  des  trois 
forces  F,  F',  F",  sera  é(iuivalcnt  à  la  force  F  :  or  ce  système 
peut  être  rtîgariié  conmie  se  composant  de  la  forr^  F'  et  du 
roupie  formé  par  les  deux  forces  F,  F",  ce  qui  est  conforme 
à  la  proposition  énoncée. 

Considérons  un  système  quelconque  de  forces  appliquées 
à  un  solide  invariable.  D'après  ce  que  nous  venons  de  voir, 
chacune  de  ces  forces  peut  être  ti'ansportée  parallèlement  à 
elie-niéme  en  un  point  0,  pris  à  volonté  dans  le  solide  ou  lié 
invariablement  avec  lui,  pourvu  qu'à  la  force  ainsi  trans- 
portée on  joigne  le  couple  du  à  cette  translation  ;  le  système 
des  forces  données  peut  donc  toujours  être  remplacé  par  un 
système  de  forces  égales  et  parallèles  aux  premières,  et  ap- 
pliquâmes au  point  O,  joint  à  un  système  de  couples.  Toutes 
les  forclos  :ippli(iuées  au  point  0  peuvent  se  composer  en  une 
seule  force  ;  tous  les  couples  peuvent  également  se  composer 
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en  un  seul  couple  (§  181)  :  donc  le  système  donaé  se  trouvei'u 
remplacé  par  une  force  uuique  appliquée  au  point  0  et  uu 
couple  uuique.  On  peut  toujours  supposer  que  le  poiutd'ap-^ 
pHcation  de  Tune  des  deux  forces  du  couple  coïncide  avec  le 
point  0;  dès  lors,  deux  des  trois  forces  auxquelles  le  sys- 
tème vient  d*étre  réduit  sont  appliquées  au  même  point  O, 
et  peuvent  se  composer  en  une  seule  agissant  également  sur 
ce  point  :  donc  le  système  des  forces  données  se  trouve ,  en 
définitive ,  remplacé  par  deux  forces  dont  une  agit  sur  un 
point  0  choisi  à  volonté,  ^ous  retombons  ainsi  sur  un  ré- 
sultat que  nous  avions  dc*jà  obtenu  par  d'autres  considéra- 
tions (§  159). 

§  183.  A^plicalioB  den  IhéorleH  précédentes  à  Té^aN 
libre  d^yn  Hysléme  matériel  qiieleoBque.  —  Aous  ne 
devons  pas  oublier  que  tout  ce  qui  a  été  dit  dans  ce  chapitre 
et  dans  les  deux  précédents  se  rapporte  à  un  solide  inva- 
riable considéré  à  Tétat  d'équilibre.  Voyous  comment  les 
théories  que  nous  avons  établies  dans  ces  trois  chapitres 
peuvent  s'appliquer  à  un  syslrme  matériel  quelconque. 

Nous  observerons  d'abord  qu'il  existe  dans  la  nature  un 
grand  nombre  de  corps  solides  qui  ne  se  déforment  (fue  de 
quantités  tout  à  fait  inappréciables,  sous  laction  des  forces 
qui  leur  sont  habituellement  appliquées  :  tels  sont  la  plupart 
des  matériaux  qui  entrent  dans  les  constructions  et  dans  les 
machines.  On  peut  donc  appliquer  approximativement,  à 
ces  solides  naturels,  ce  qui  a  été  dit  dans  le  cas  des  solides 
invariables;  il  n'eu  résultera  qu'une  erreur  extrêmement 
faible,  et  d'autant  plus  faible  que  ces  solides  naturels  se 
rapprocheront  plus  de  la  ligidilé  absolue  des  solides  inva- 
riables. 

D'un  autre  côté ,  lorsqu'un  système  matériel  est  en  équi- 
libre, quelle  que  soit  d'ailleurs  sa  nature,  on  peut  évidem- 
ment supposer  qu'il  soit  rendu  invariable  de  forme  sans  (pie 
l'équilibre  soit  troublé  :  dès  lors,  les  forces  qui  sont  appli- 
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quces  aux  diverses  parties  du  système  matériel,  et  qui  se 
font  équilibre  sur  ce  système  transformé  en  un  solide  inva- 
riable, doivent  satisfaire  aux  conditions  d'équilibre  que  nous 
avons  trouvées  précédemment.  Les  six  équations  que  nous 
avons  obtenues  pour  exprimer  cet  équilibre  (§  177),  et  qui 
étaient  suffisantes  dans  le  cas  d'un  solide  invariable,  sub- 
sistent donc  encore  dans  le  cas  de  l'équilibre  d'un  système 
matériel  quelconque.  Quoiqu'elles  ne  suffisent  plus  pour 
exprimer  complètement  l'équilibre  dans  ce  cas,  on  n*en  est 
pas  moins  en  droit  de  s'en  servir  pour  en  tirer  les  valeurs 
de  quelques-unes  des  forces  qui  y  entrent  comme  inconnues; 
et  les  résultats  auxquels  on  arrive  ainsi  sont  rigoureusement 
exacts,  tout  aussi  bien  que  si  le  système  matériel  était  réel- 
lement un  solide  invariable  ayant  la  forme  de  ce  système 
pris  à  l'état  d'équilibre.  D'après  cela,  quand  il  ne  s*agit  que 
d'arriver  à  ces  six  équations  d'équilibre,  ou  bien  à  des  rela- 
tions qui  en  soient  des  consé(|uences  nécessaires,  on  peut 
appliquer  aux  forces  qui  agissent  sur  un  système  matériel 
quelconque  en  équilibre,  tout  co  qui  a  été  dit  relativement  à 
la  composition  des  forces  appliquées  à  un  solide  invariable 
et  au  remplacement  d'un  système  de  forces  par  un  autre 
système  équivalent;  mais  cette  composition  des  forces,  et  en 
général  la  substitution  d'un  système  de  forces  à  un  autre,  ne 
doivent  pas  être  considérées  conmie  pouvant  s'effectuer  réel- 
lement, sans  que  l'état  d'équilibre  du  système  matériel  soit 
changé ,  à  moins  cependant  que  les  forces  dont  il  s'agit  ne 
soient  appliquées  à  un  même  point  du  système  matériel. 


CHAPITRE   IV. 

ÉQUILIBRE  I>*UN   SYSTÈME   MATÉRIEL   QUELCONQUE. 


§  ISft.  Théorène  da  travail  vlrlael,  |Miir  un  sys- 
lène  nalérlel  quelconque.  —  Nous  avons  vu  (§  iOft) 
que,  pour  qu*un  point  matériel  soit  en  équilibre,  il  faut  et  il 
suffît  que  la  résultante  de  toutes  les  forces  qui  lui  sont  appli- 
quées soit  nulle.  Nous  pouvons  évidemment  exprimer  cette 
condition  en  disant  que  le  travail  virtuel  (§  176)  de  la  résul- 
tante est  nul,  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attribué 
au  point  matériel  :  car,  si  cette  résultante  est  nulle ,  son 
travail  est  aussi  nul,  quel  que  soit  le  déplacement  de  son 
point  d'application;  et  réciproquement,  si  le  travail  de  cette 
force  est  nul  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attribué 
au  point  sur  lequel  elle  agit,  elle  est  nécessairement  nulle 
elle-même.  Mais  nous  savons  que  le  travail  de  la  insultante 
de  plusieurs  forces,  appliquées  à  un  même  point,  est  égal  à 
la  somme  des  travaux  des  composantes  (§  117)  :  donc  on 
peut  dire  que,  pour  qu*un  point  matériel  soit  en  équilibre,  il 
faut  et  il  suflit  que  la  somme  des  travaux  virtuels  de  toutes 
les  forces  qui  lui  sont  appliquées  soit  nulle  pour  tout  dépla- 
cement infiniment  petit  attribué  à  ce  point. 

Nous  pouvons  remarquer  que  la  proposition  qui  vient 
d*ètre  établie  est  comprise ,  comme  cas  particulier,  dans  le 
Uiéorcme  du  travail  virtuel  que  nous  avons  démontré  pré- 
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cédcmment  pour  un  solide  invariable  ;  car  un  point  matériel 
peut  èlre  regardé  (*onime  étant  un  solide  invariable  dont 
toutes  les  dimensions  sont  nulles. 

Considérons  maintenant  un  système  quelconque  de  points 
matériels,  soumis  aux  actions  de  diverses  forces ,  tant  inté- 
rieures qu'extérieures  (§  151).  Si  un  pareil  système  est  en 
équilibi'c,  c'est-à-dire  reste  en  repos  malgré  l'action  des 
forces  qui  lui  sont  appliquées,  chacun  des  points  matériels 
qui  le  composent  est  lui-même  en  équilibre;  la  somme  des 
travaux  viiiuels  des  forces  qui  agissent  sur  chaque  point  est 
donc  nulle,  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attribué 
à  ce  point.  Il  résulte  de  là  que  la  somme  des  travaux  virtuels 
de  toutes  les  forces  qui  agissent  sur  les  divers  points  maté- 
riels du  système  est  égale  à  zéro,  quels  que  soient  les  dépla- 
cements infiniment  petits  et  indépendants  les  uns  des  autres 
que  Ton  imagine  être  pris  en  même  temps  par  ces  différents 
points.  Réciproquement,  si  la  somme  des  travaux  virtuels 
de  toutes  les  forces  appliquées  an  système  est  nulle ,  pour 
tous  les  déplacements  possibles  attribués  aux  divers  points 
({iii  le  composent,  le  système,  supposé  piîmitivement  en 
repos,  lie  sortira  pas  de  cet  état  de  repos  :  car,  si  Ton  ne 
déplace  {|irun  seul  de  ces  points  matériels,  ce  qui  re\'ient  à 
stqipos<'i'  que  les  déplacements  de  tous  les  autres  sont  nuls, 
on  en  con<1ura  (pie  la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces 
appliquées  à  ce  point  est  égale  à  zéro,  quel  que  soit  d'ailleurs 
le  d('»placement  qu'on  lui  alliibue ,  cVst-à-dire  que  ce  point, 
(considéré  seul,  est  en  équilibre;  le  même  raisonnement, 
a[)pliqué  successivement  aux  divei*s  points  du  système,  mon- 
treia  <ine  tous  ces  points  sont  en  équilibre,  chacun  séparé- 
ment ;  et,  par  conséquent,  le  système  tout  entier  est  en  équi- 
libre. Ainsi,  l'on  peut  dire  que,  pour  qu'un  système  matériel 
(|uelconque  soit  en  équilibre,  il  faut  et  il  suffît  que  la  somme 
des  travaux  virtuels  de  toutes  l(?s  forc(»s  qui  agissent  sur  ses 
divei»s  points  soit  nulle,  quels  que  soient  les  déplacements 
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infiffriment  petits  et  indépendants  les  uns  des  autres,  que 
Ton  imagine  ôtre  pris  en  même  temps  par  ces  différenls 
points.  C'est  en  cela  que  consiste  le  tliearème  du  travail 
viriuel  pour  un  système  matériel  quelconque. 

11  est  à  peine  nécessaire  d'ajouter  que  le  théorème  du  tra- 
vail virtuel  s'applique,  non-seulement  a  la  totalité  d'un  sys- 
tème matériel  en  équilibre,  mais  aussi  à  une  portion  quel- 
conque de  ce  système  considérée  à  part.  Les  actions  que  les 
divers  points  matériels  de  cette  portion  du  système  cpi*ouvent 
de  la  part  de  tous  les  autres  points  du  système  matériel , 
jouent  alors  le  rôle  de  forces  extérieures;  tandis  qu'elles 
rentrent  dans  la  catégorie  des  forces  intérieures,  quand  on 
considère  le  système  tout  entier. 

S  185.  Parmi  tous  les  déplacements  virtuels,  en  nombre 
infnii,  que  nous  pouvons  attribuer  simultanément  aux  divers 
points  d'un  système  matériel,  choisissons  en  particulier  des 
déplacements  tels  que  les  distances  mutuelles  de  tous  les 
points  du  système  restent  les  mêmes;  c'est-à-dire,  conce- 
vons que  nous  déplacions  le  système  matériel  tout  d'une 
pit^e,  comme  si  c'était  un  solide  invariable.  L'équation 
fournie  par  le  théorème  du  travail  virtuel,  pour  un  pareil 
déplacement  de  rensemble  des  points  matériels  du  système, 
ne  contiendra  aucun  terme  dépendant  des  forces  intérieures  : 
les  forces  extéi'ieures  y  entreront  seules.  En  effet,  les  forces 
intérieures  d'un  système  matériel  sont  deux  à  deux  égah^s  et 
directement  opposées;  d'ailleurs,  dans  le  déplacement  par- 
ticulier que  nous  considérons,  la  distance  de  deux  queh^on- 
ques  des  points  matériels  du  système  ne  change  pas  :  il  s'en- 
suit que  les  travaux  virtuels  des  forces  intérieures  sont  deux 
à  deux  égaux  et  de  signes  contraires  (§  175),  et  que,  par 
conséquent,  ces  travaux  disparaissent  tous  de  l'équation 
fournie  par  le  théorème  du  travail  virtuel. 

Si  nous  rapportons  les  divers  points  du  système  matériel 
à  trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  nous  pourrons  attri- 
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buer  en  particulier  à  ce  système  un  mouvement  d'ensemble 
qui  soit ,  ou  bien  un  mouvement  de  translation  parallèle  à 
Tun  des  trois  ax-es,  ou  bien  un  mouvement  de  rotation  autour 
de  Tun  des  trois  axes.  En  appliquant  le  théorème  du  travail 
virtuel ,  pour  chacun  de  ces  six  mouvements,  on  trouvera 
évidemment  des  équations  identiques  aux  équations  (a)  do 
§  177;  puisque  ces  équations  (a)  ont  été  obtenues  en  donnant 
au  solide  invariable  dont  on  s'occupait,  précisément  les  six 
mouvements  virtuels  qui  viennent  d*étre  indiqués.  Ainsi  les 
forces  extérieures,  appliquées  à  un  système  matériel  quel- 
conque en  équilibre,  satisfont  nécessairement  aux  six  équa- 
tions qui  exprimeraient  Téquilibre  de  ce  système,  s*il  deve- 
nait un  solide  invariable  sans  changer  de  forme.  Nous  avions 
déjà  été  conduits  à  cette  conséquence  par  d'autres  considé- 
rations (§  183). 

Il  résulte  de  ce  qui  a  été  dit ,  à  Toccasioii  de  l'équilibre 
d'un  solide  invariable  (§  178),  qu'un  mouvement  virtuel 
d'ensemble  du  système  matériel,  qui  serait  différent  de 
chacun  des  six  mouvements  particuliers  dont  on  vient  de 
parler,  ne  conduirait  a  aucune  relation  nouvelle  entre  les 
forces  extérieures  ;  l'équation  que  l'on  obtiendrait  en  appli- 
quant le  théorème  du  travail  virtuel  à  ce  mouvement  d'en- 
semble, quel  qu'il  soit,  ne  serait  qu'une  conséquence  des  six 
équations  auxquelles  on  arrive  en  considérant  successive- 
ment trois  translations  parallèles  aux  axes,  et  trois  rotations 
autour  de  ces  axes. 

Les  six  équations  auxquelles  les  forces  extérieures  doivent 
satisfaire  dans  tous  les  cas,  et  qui  suffiraient  pour  exprimer 
l'équilibre  du  système,  s'il  était  rendu  invariable  de  forme, 
ne  suffisent  évidemment  pas  pour  exprimer  cet  équilibre, 
lorsque  les  divers  points  matériels  qui  composent  le  sys- 
tème sont  libres  de  se  rapprocher  ou  de  s'éloigner  les  uns 
des  autres,  comme  nous  le  supposons  ici.  On  ne  peut  expri- 
mer complètement  l'équilibre  du  système  qu'en  joignant  à 
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C4»s  six  équations,  toujoiii's  nécessaires,  d'autres  équations 
que  Ion  obtiendra  en  attribuant  aux  divers  points  du  système 
des  déplacenienls  tels,  qu'ils  ne  restent  pas  aux  mêmes  dis- 
tances les  uns  des  autres,  équations  qui  renfermei*ont  géné- 
ralement les  forces  int<'M'ieures  en  même  temps  que  les  forces 
exU'4'ieures. 

§  186.  Théorème  dy  Iraiall  «irlael,  poyr  «n  sys- 
tème nalérlel  dani»  lequel  on  imagine  des  liaisons.  — 
Il  est  souvent  utile  de  simplifier  les  conditions  dans  lesquelles 
se  trouve  un  système  matériel  dont  on  vent  étudier  Téqui- 
libre,  en  imaginant  des  faisons  établies  dans  diverses 
parties  de  ce  système.  On  entend  par  liaisons  des  conditions 
que  le  système  doit  nécessairement  remplir,  et  que  nous 
supposerons  rentrer  dans  les  trois  suivantes,  savoir  : 

1°  Que  certains  points  du  système  restent  à  des  distances 
invariables  les  uns  des  autres; 

â*"  Que  certains  points  soient  obligés  de  rester  sur  des 
courbes  fixes,  ou  sur  des  surfaces  fixes,  sans  éprouver  de 
frottement  de  la  part  de  ces  courbes  ou  de  ces  surfaces, 
conformément  ;i  ce  que  nous  avons  dit  précédemment  pour 
un  simple  |)i)int  matériel  (§§  126  et  136); 

•T*  Enfui,  que  certaines  parties  du  système,  considérées 
comme  des  solides  invariables,  soient  assujetties  à  rester  en 
contact  les  unes  avec  les  autres,  sans  qu'il  se  développe  de 
frottement  entre  leurs  surfaces. 

On  peut  con<'evoir  que  ces  liaisons,  que  Ton  imagine  dans 
un  système  matériel ,  soient  remplacées  par  des  forces  ca- 
pables d'obliger  le  système  à  satisfaire  aux  mêmes  condi- 
tions. Dans 'e  cas  on  deux  points  doivent  rester  à  une  même 
dislan(*(^  Tun  de  l'attire,  des  forces  égales  et  contraires  déve- 
lopp<'*es  entre  ces  deux  points,  et  d'une  intensité  convenable, 
pourront  maintenir  cette  invariabilité  de  distance.  Dans  le 
cas  où  un  |)oint  est  obligé  de  rest<?r  sur  une  courbe  iixe,  ou 
sur  uue  surface  fixe,  sans  frottement,  une  force  égale  à  la 
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réaction  normale  de  la  courbe  on  dt»  la  snrrace  sur  le  poiiil, 
peut  produire  le  même  efiet.  Dans  le  (;as  où  deux  parties 
du  système,  considérées  comme  doux  solides  invariables, 
sont  assujetties  à  rester  en  contact,  sans  qu*il  y  ail  de  frot- 
tement entre  leurs  surfaces ,  on  peut  regarder  ce  résultat 
comme  produit  par  deux  forces  égales  et  contraires,  agissant 
sur  les  deux  solides,  aux  points  par  lesquels  ils  se  touchent, 
et  suivant  la  normale  commune  à  leurs  surfaces;  ces  deux 
forces  doivent  agir  comme  des  forces  attractives  entre  les 
points  auxquels  elles  sont  appliquées,  ou  bien  comme  des 
forces  répulsives,  suivant  que  les  deux  solides  tendent  ù  s'é- 
carter Fun  de  l'autre ,  ou  au  contraire,  à  pénétrer  l'un  dans 
l'autre. 

En  substituant  aux  liaisons  les  forces  qui  peuvent  en  tenir 
lieu  ,  on  fait  rentrer  le  système  matériel  dans  le  cas  général 
pour  lequel  le  théorème  dn  travail  virtuel  a  été  établi  pré- 
cédemment (  §  18/i  ).  Pour  que  ce  système  soit  en  équilibre, 
il  faut  et  il  suffit  que  la  sonnne  des  travaux  virtuels  de  toutes 
les  forces,  compris  celles  qui  remplacent  les  liaisons,  soit 
égale  à  zéro,  quels  que  soient  les  déplacements  virtuels  qu'on 
attribue  aux  différents  points  matériels  dont  il  est  formt*. 
Mais  si,  parmi  tous  les  d('*placenients  innninient  petits  qu'on 
peut  attribuer  à  ces  divers  points  mait'riels,  on  choisit  sp<*- 
cialement  ceux  qui  sont  compaiihh's  arvc  lea  JiahoHM,  on 
verra  que  les  forces  qui  tiennent  lieu  des  liaisons  disparaî- 
tront d'elles-mêmes  dans  les  équations  fournies  par  le  théo- 
rème du  travail  virtuel.  En  effet,  si  l'on  considère  en  premier 
lieu  les  deux  forces  capables  de  maintenir  Tinvariabilité  de 
distance  de  deux  points  du  système,  la  sonnne  des  travaux 
de  ces  deux  forces  est  nulle  pour  tout  déplacement  virtuel 
en  'vertu  duquel  la  dislance  des  deux  points  ne  change  pas 
(§  175).  Si  Ton  considère  en  second  lieu  la  force  capable 
d'empêcher  un  point  de  sortir  d'une  courbe  fixe  ou  d'une 
surface  fixe,  le  travail  de  cette  force  correspondant  à  un  dé- 


if^OUiUBtE  d'un  systèmr  matkrikl  quelconque.     3»9 
placement  virtuel  du  point  dirigé  suivant  la  courbe  fixe  ou 
sur  la  surface  fixe  est  égal  à  zéro ,  puisque  ce  déplacement 
virtuel  est  perpendiculaire  à  la  direction  de  la  force.  Enfin, 
jj.  si  Ton  considère  les  deux  forces  capables 

i  de  maintenir  les  surfaces  S,  S',  fig,  92, 

de  deux  solides  invariables  en  contact 
Tune  avec  Tautre,  la  sonmie  des  travaux 
de  ces  deux  forces  est  nulle  pour  tout 
î  mouvement  virtuel  du  système  en  vertu 

^  duquel  ces  deux  surfaces  ne  cessent  pas 

Fig.  02.  j(»  se  loucher  ;  car  les  positions  Ai ,  A'i , 

cil  les  points  des  deux  surfaces  qui  coïncidaient  primitive- 
ment en  A ,  viennent  se  placer  par  suite  de  ce  mouvement 
virtuel,  sont  toutes  deux  situées  siu'  le  plan  tangent  com- 
mun à  ces  surfaces  après  leur  déplacement,  plan  tangent 
qui  ne  fait  qu'un  angle  infiniment  petit  avec  le  plan  tan- 
gent commun  en  A;  les  déplacements  AA,,  AA',  des  points 
d'application  des  deux  forces ,  que  nous  supposons  appli- 
quées aux  deux  solides  pour  les  maintenir  en  contact  Tun 
avec  l'autre,  ont  donc  une  même  projection  sur  la  dii*ection 
commune  NN'  de  ces  forces,  puisque  NN'  est  la  normale 
cofnmune  aux  deux  surfaces  en  A;  et  par  conséquent  la 
somme  des  travaux  virtuels  de  ces  deux  forces  égales  et 
contraires  est  nulle  pour  un  pareil  mouvement  virtuel.  On 
jHîut  dire  d'après  cela  que ,  si  Ton  met  de  côté  toutes  les 
forces  capables  de  remplacer  les  liaisons,  pour  ne  s'oc- 
cuper que  des  autres  forces  directement  appliquées  aux  di- 
verses parties  du  système  matériel,  et  si  Ton  suppose  que  le 
système  soit  en  équilibre ,  la  somme  des  travaux  virtuels  de 
ces  dernières  forces  est  nulle  pour  tout  déplacement  virtuel 
compatible  avec  les  liaisons. 

Nous  allons  voir  que,  réciproquement,  si  la  somme  des 
travaux  virtuels  des  forces  F,  F',  F",.->  directement  appli- 
quées au  système  matériel ,  est  égale  à  zéro,  pour  tout  dé- 
M. 
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placoiiUMit  iiifinimeiit  pelil  roinpnlible  uvoc  los  liaisons ,  ce 
système  csl  eu  êquilibro.  En  effet,  s'il  n'y  avait  paséqnilibir, 
le  système  nialérit»l  dont  il  s\\ç^\l  se  niettrail  en  inouvemiMil 
sons  l'action  des  forces  F,  F',  F ",.  •  i  ^^  son  inonvcineut  s'ef- 
fectuerait conforinémeiit  aux  liaisons  auxquelles  il  est  assu- 
jetti ;  on  pourmit  évidemment  s'o[>poser  à  ce  niouvi^ment  eu 
appliquant  à  chacun  des  points  matériels  du  système  une 
force  convenable  dirigée  en  isens  contraire  de  la  diix'clioii 
suivant  laquelle  ce  point  matériel  tendrait  à  se  déplacer  ;  dès 
loi's  1(;  système  matériel  serait  en  équilibre  sous  l'action  des 
forces  Q,Q',Q",.... ,  que  Ion  devrait  ainsi  appliquera  S4»s 
divei^s  points  ,  et  des  forces  F, F', F",... ,  que  l'on  avait  déjà. 
D'après  ce  qui  vient  d'être  établi  il  n'y  a  qu'un  instant ,  la 
somme  des  travaux  de  cet  ensemble  de  forces  Q,Q',Q"v.., 
F,  F",  F",.-  devrait  être  nulle,  pour  tout  déplacement  virlud 
compatible  avec  les  liaisons,  et  en  particulier  pour  le  dépla- 
cement infmiment  petit  que  le  système  animait  pris  tout  d'a- 
bord sous  l'action  des  forces  F,  F',  F",...  seules ,  si  l'on  n'a- 
vait pas  appliqué  les  forces  Q,Q',Q",.--.  pour  s'y  op|>oser. 
Mais,  par  hypothèse,  la  somme  des  travaux  virtuels  des 
forces  F,  F',  F", —  est  nulle  pour  tout  déplacement  com- 
patible avec  les  liaisons,  et  par  conséquent  pour  le  mou- 
vement particulier  dont  il  s'aj^it  :  donc,  la  somme  des  ti^a- 
vaux  virtuels  des  forces  O,  O',  Q  ",.  . . .  devrait  aussi  élit; 
nulle  pour  ce  mouvement  particulier,  ce  qui  est  impossible, 
puiscpie,  dans  ce  mouvement ,  Icî  ])oint  d'application  de  cha- 
cune de  ces  forcées  Q  se  dé'place  précisément  en  sens  con- 
train»  du  sens  dans  lequel  la  force  agit  ;  ce  qui  fait  que  les 

travaux  virlu(»ls  des  forces  Q ,  Q',  Q  ", sont  tous  \\v- 

gatifs. 

Il  résulte  dt»  ce  (pii  vient  d'être  dit  (pie ,  pour  cpruii  sys- 
tème matériel,  dans  lequel  on  imagine  des  liaisons,  soit  en 
équilibre  sous  Faction  de  divers(»s  forc(»s  F,  F',  F", ...,  di- 
rectement appliquées  à  ses  tlitlérents  points,  il  faut  et  il 
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siitlit  que  la  somiiu^  (l('s  travaux  virtiu^ls  dit  ces  forces  soit 
nulle  pour  tout  déplacenieut  înfiniuient  petit  compatible 
avec  les  liaisons. 

§  187.  Un  solide  invariable  est  un  cas  particulier  d'un 
système  matériel  dans  lequel  existent  des  liaisons,  puis- 
(|u'un  pareil  solide  n'est  autre  chose  qu'un  système  matériel 
dont  les  divei*s  points  sont  supposés  à  des  distances  inva- 
riables les  uns  des  autres.  D'après  cela ,  donner  au  solide 
un  mouvement  virtuel  compatible  avec  les  liaisons  qu'on 
imagine  à  son  intérieur,  c'est  le  déplacer  tout  d'une  pièce, 
sans  qu'il  éprouve  aucun  changement  de  forme  dans  ses  di- 
v(,*i*ses  parties.  Il  résulte  de  là  que,  pour  qu'un  solide  inva- 
riable soit  en  équilibre  sous  l'action  de  divei*ses  forces,  il 
faut  et  il  suflit  que  la  somme  des  travaux  virtuels  de  ces 
forces  soit  nulle  pour  tout  mouvement  infiniment  petit  attri- 
bué au  solide,  la  forme  du  solide  restant  d'ailleurs  toujours 
la  nifVme,  malgré  le  changement  de  position  qu'on  lui  fait 
subir.  Nous  retrouvons  ainsi  le  théorème  du  travail  virtuel, 
dans  le  cas  d'un  solide  invariable ,  tel  qiw.  nous  l'avons  éta- 
bli précédemment  (§  176)  par  des  considérations  directes. 
Il  est  important  de  remarquer  cependant  que,  pour  arriver 
à  l'établir  ainsi  directement,  nous  avons  du  admettre  tout 
d'abord  (§  ioX)  que  deux  forces  égales  et  contraires  appli- 
quées à  deux  points  différents  d'un  solide  invariable ,  et  sui- 
vant la  droite  qui  les  joint ,  se  font  mutuellement  équilibre; 
lundis  que  nous  venons  en  dernier  lieu  de  démontrer  ce  même 
théorème  du  travail  virtuel,  sans  ricMi  admettre  de  plus  que  les . 
principes  énoncés  dans  le  chapitre  premier  du  livre  ri,  et 
les  conséquences  que  nous  en  avons  déduites  par  une  suite 
de  raisonnements  rigoureux. Cette  proposition  (juc  nous  avons 
admise  relativement  à  deux  forces  égales  et  directement 
opposées,  appliquées  à  deux  points  différents  d'un  solide 
invariable ,  et  qu'on  peut  r(»garder  comme  évidente  par  ellc- 
m^me,  se  trouverait  donc  justifiée  par  ce'  qui  précède,  si 
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Ton  voyait  quelque  ditïîcullé  à  la  considérer  comme  évi- 
dente. 

En  appliquant  le  théorème  du  travail  viiluel ,  dans  lé  cas 
d'un  solide  invariable  soumis  à  Tactiou  de  divei'ses  forces, 
nous  avons  trouvé  les  six  éciuations  (a)  du  §  177,  équations 
qui  sont  nécessaires  et  sufllsantes  pour  exprimer  l'équilibre 
du  solide  sous  Faction  de  ces  forces.  Le  solide  dont  il  s'agit 
nVtait  assujelli  à  aucune  autre  condition  que  rinvariabilitë 
des  distances  mutuelles  des  divers  points  matériels  qui  le 
composent;  sauf  cette  invariabilité,  il  était  entièrement  li- 
bre de  céder  à  Faction  des  forces.  Nous  pouvons  mainte- 
nant alUT  plus  loin  en  nous  appuyant  sur  le  théorème  du 
travail  virtuel  que  nous  venons  dVtablir  pour  un  système 
matériel  contenant  des  liaisons.  Nous  pouvons  trouver  les 
équations  d'équilibre  d'un  solide  invariable  qui  n'est  pas 
complètement  libre  de  ccnler  aux  actions  des  forces  (|ui  lui 
sont  appliquées. 

Considérons  en  premier  lieu  un  solide  invariable  qui  jic 
peut  que  tourner  autour  d'un  point  live  :  si  nous  pix'iions  ce 
point  pour  origine  des  coordonnées,  et  que  nous  donnions 
au  solide  successivement  trois  rotations  infiniment  petites 
autour  de  chacun  des  trois  axes,  le  théorème  du  travail  vir- 
tuel nous  fournira  les  trois  éciuations 

i(Zy— Yj)  =  o,        l(\z-'Zx)=i),         2(Y«— Xy)=o. 

V'n  mouvement  infiniment  petit  ({uelconque  du  solide, 
compatible  avec  la  liaison  à  laquelh»  il  est  assujetti ,  ne  peut 
être  qu'unie  rotation  autour  d'un  axe  passant  par  le  point 
lixe  ;  ce  mouvement  peut  donc  toujoui*s  se  décomposer  en 
trois  rotations  autour  des  axes  coordonnés,  et  par  suite  Fé- 
({uation  fournie  par  le  théorème  du  travail  virtuel  pour  ce 
inouvemenl  (pielconque  sera  une  consé(iuence  des  trois 
éipialiouM  pr(M'édenles  :  il  résulte  de  là  (jue  ces  trois  équa- 
tions sont  suffisantes  pour  exprimer  l'équilibre  du  solide. 
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On  peut  comprendre  ces  équations  d'équilibre  dans  un  seul 
énoncé,  en  disant  que,  pour  qu'un  solide  invariable  qui  ne 
peut  que  tourner  autour  d'un  point  fixe  soit  en  équilibré 
sous  Taction  de  diverses  forces,  il  faut  et  il  suffit  que  fa 
somme  des  moments  de  ces  forces  par  rapport  à  une  droite 
(fuelconque  menée  par  le  point  fixe  soit  égale  à  zéro. 

Dans  le  cas  où  un  solide  invariable  ne  peut  que  tourner 
nutour  d'un  axe  fixe ,  il  est  aisé  de  voir  qu'une  seule  équa- 
tion exprimera  l'équilibre  de  ce  solide  sous  l'action  des 
forces  qui  lui  sont  appliquées  :  pour  que  le  solide  soit  en 
équilibre,  il  faut  et  il  suffît  que  la  somme  des  moments  des 
foi'ces  par  rapport  à  l'axe  fixe  soit  nulle. 

Enfin,  dans  le  cas  où  un  solide  invariable  ne  peut  se 
mouvoir  que  parallèlement  à  un  plan  fixe,  on  trouve  les 
é(|uations  nécessaires  et  sufiisantes  pour  que  ce  solide  sott 
vu  équilibre,  en  exprimant  que  la  somme  des  travaux  vir- 
tuels des  forces  qui  lui  sont  appliquées  est  nulle  pour  trois 
d<'»pii*<'^*'ï^<^»*î>  difl('M'enls ,  savoir  :  pour  deux  translations 
suivant  deux  axes  redangulaires  tracés  dans  le  plan  fixe, 
et  pour  une  rotation  autour  d'un  ax(î  mené  perpendiculai- 
rement à  ce  plan  par  le  point  de  rencontre  des  deux  pre- 
nfiers.  (l<»s  équations  d'équilibre  sont  les  ménu*s  que  celles 
que  l'on  trouverait  si  Ton  projetait  toutes  les  forces  sur  le 
plan  fixe ,  et  qu'on  exprimat  ensuite  que  le  solide  est  en 
é(|uilibre  sous  l'action  de  ces  forces  projetées  (§179). 

§  188.  Équilibre  relallf  d^nn  syslcme  matériel.  — 
Ce  que  nous  avons  dit  pour  l'équilibre  relatif  d'un  point 
matériel  (§  1^0)  peut  s  étendre  immédiatement  à  l'équilibre 
relatif  d'un  système  quelconque  de  points  matériels  ;  cet 
équilibre  se  ramène  à  un  équilibre  absolu  par  l'adjonction 
des  forces  appai'eutes  correspondant  aux  divers  points  du 
système,  aux  forces  qui  sont  réellement  appliquées  à  ces  diffé- 
l'ents  points.  En  prenant  l'ensemble  de  ces  forces  apparentes 
et  réelles ,  et  leur  appliquant  le  théorème  du  travail  virtuel , 
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on  trouvera  dans  lous  les  cas  les  équations  auxquelles  elles 
doivent  satisfaire  pour  que  le  système  soit  en  équilibre  relatif, 
c'est-à-dire  pour  "qu'il  ne  sorte  pas  de  l'état  de  repos  i-elaiif 
dans  lequel  on  le  suppose  primitivement  placé. 

Les  corps  qui  nous  paraissent  en  équilibre  autour  de 
nous  sont  seulement  en  équilibre  relatif,  puisque  la  terre 
n  est  pas  immobile.  Nous  pouvons  traiter  cet  équilibre  it'la- 
tif  comme  s'il  était  absolu  ,  en  considérant  pour  cha<|ue  mo- 
lécule, non-seulement  les  forces  qui  lui  sont  ivellemeiit  ap- 
pliquées, mais  encore  la  force  d'inertie  corivspondaiit  au 
mouvement  réel  de  celte  molécule  supposée  <;n  re|)os  par 
rapport  à  la  tei'i*e.  Mais  si,  parmi  h»s  forces  qui  agissent 
réellement  sur  les  molécules ,  nous  prenons  spécialement 
les  attractions  (lu'elle  éprouve  de  la  part  de  la  masse  en- 
tière de  la  terre ,  ainsi  que  de  la  pai't  du  soleil  et  de  la  lune, 
et  si  nous  composons  la  force  d'inertie  dont  nous  venons  de 
parler  avec  ces  attractions ,  nous  aurons  une  résultante  qui 
seia  précisément  ce  que  nous  nommons  le  poids  de  cette 
molécule  (9  1^4()),et  la  direction  de  cette  force  nrsu liante 
sera  la  verticale  correspondant  au  point  où  la  molécule  est 
située.  Nous  voyons  par  là  cpie  Ton  peut  assimiler  l'état  de 
repos  des  corps  sur  la  terre  à  un  équilibre  absolu ,  en  i*e- 
gardant  le  poids  de  chaque  molécule  comme  si  c'était  une 
force  qui  lui  fut  réellement  appliquée  suivant  la  verticale, 
et  exprimant  que  ce  poids,  joint  aux  forces  réelles  autres 
que  les  attractions  dont  il  vient  d'être  question ,  forme  un 
système  de  forces  qui  satisfait  aux  équations  d'éqiiilibir 
fournies  par  le  tlK'orème  du  travail  virtuel. 

Pour  trouver  la  grandeur  de  ce  poids  d<»  cliaque  molécule 
d'un  corps,  (ît  par  suite  le  poids  total  du  corps  considéir 
comme  un  solide  invariable,  nous  n'avons  pas  besoin  d'ail- 
leui*s  de  nous  préoccuper  de  la  définition  que  nous  en  avons 
donnée,  el  decheniicr  à  eflecluer  la  composition  d<»s  attrac- 
tions que  la  molécule  «iprouve  de  la  part  de  la  terre ,  du  sot 
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leil  «a  de  la  lune,  avec  la  force  d'inertie  correspondant  à  son 
inoiivement  d*entraineinent  :  l'expérience  nous  fournit  di- 
i*ectenieut  la  gnindeur  du  poids  d'un  coips ,  et  de  môme  elle 
nous  fait  connaître  la  verticale,  qui  est  la  direction  suivant 
laquelle  ce  poids  doit  êlre  regardé  comme  exerçant  son 
action. 

D'après  les  explications  que  nous  avons  données  précé- 
demment (§  1^9),  le  poids  d'un  corps  change  périodique- 
ment de  grandeur  aux  diverses  heures  d'une  même  journée , 
(*t  de  même  la  verticale  correspondant  à  un  point  quel- 
conque change*  périodiquement  de  direction.  Il  s'ensuit  que 
r<'*t:it  d  e(|uilibre  des  corps  sur  la  terre  doit  changer  conti- 
nuellement, par  suite  de  ces  circonstances.  Mais  ces  chan- 
geuKfiits  sont  tellement  faibles  qu'il  n'est  généralement  pas 
possible  d'en  ap<'rcevoir  les  effets ,  et  qu'il  n'y  a  lieu  de  s'en 
|)i*éoccuper  que»  dans  des  cas  extrêmement  restreints  :  nous 
regarderons  donc  habituellement  les  poids  des  molécules 
des  corps  situés  sur  la  terre  comme  des  forces  constantes 
ni  grandeur  et  en  direction. 

§  189.  Equilibre  ées  ayntèmi^H  pesant»  danii  IcmiucIs 
e:kUtenl  des  liaisons.  —  Considérons  un  système  matériel 
assujetti  à  certaines  liaisons,  telles  que  celles  que  nous 
avons  définies  précédemment  (§  186),  et  supposons  que  ses 
divei*ses  molécules  ne  sont  d'ailleurs  soumises  qu'à  l'action 
de  la  pesanteur.  Pour  qu'un  pareil  système  soit  en  équilibre, 
il  faut  et  il  sulllt  que,  pour  tout  mouvenuMit  virtuel  compa- 
tible avec  les  liaisons,  le  centre  d(»  grnvih'  du  système  reste 
dans  le  plan  horizontal  dans  lequel  il  se  trouvait  d'abord. 
En  effet,  la  condition  dV(|uilibre,  telle  que  la  fournit  le 
ihéorème  du  travail  virtuel ,  c'est  cjue  la  somme  des  travaux 
virtui^ls  des  poids  des  diverses  molécules  du  système  soit 
nuHe,  pour  tout  déplacement  compatible  avec  les  liaisons 
•'S  186y  J  *"">*  nous  avons  vu  (§  17;r  (|ue  cette  somme  de 
travaux  a  toujours  pour  \aleur  le  travail  d'une  force  égale 
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au  poids  total  du  système  appliquée  à  son  centre  de  gni- 
vité  :  donc,  on  exprimera  réquilibre  du  système  en  disant 
que  ce  dernier  travail  est  nul  pour  tout  déplacement  virtuel 
compatible  avec  les  liaisons ,  c'est-à-dire  que,  de  quelque 
manière  qu'on  efleclue  ce  déplacement,  le  centime  de  gravité 
du  système  ne  sort  pas  du  plan  horizontal  dans  lequel  il 
était  primitivement  situé. 

Supposons ,  par  exemple ,  que  le  lieu  géométrique  de 
toutes  les  positions  (|ue  peut  prendre  le  centre  de  gravité 
d'un  système  pesant,  loi*squ'o!i  donne  à  ce  système  tous  les 
mouvements  compatibles  avec  les  liaisons  auxquelles  il  est 
assujetti ,  soit  une  ligne  courbe  ou  bien  une  surface  :  le  sys- 
tème sera  en  équilibre  toutes  les  fois  que  son  centre  de  gra- 
vité se  trouvera  au  point  le  plus  élevé  ou  au  point  le  plus  bas 
de  la  courbe  ou  de  la  surface,  et  en  général  toutes  les  fois  qu'il 
sera  en  un  point  tel  que  la  tangente  à  la  courbe,  ou  le  plan 
tangent  à  la  surface  en  ce  point  aura  ime  direction  horizon- 
tale. S'il  arrivait  que  le  centre  de  gravité  d'un  système  pe- 
sant restât  constanunent  dans  un  même  plan  horizontal ,  de 
quelque  manière  qu'on  changeât  les  positions  de  ses  diver- 
ses parties,  en  ayant  égard  aux  liaisons,  on  devrait  en  con- 
clure nécessairement  que  le  système  est  en  équilibre  dans 
toutes  ces  positions  :  on  dit  aloi-s  que  l'équilibre  est  indiffé- 
rent. C'est  ce  qui  aura  lieu  en  particulier,  si  le  centre  de 
gi'avité  du  système  reste  toujoui*s  au  môme  point  de  l'es- 
pace ,  de  quelque  manière  que  l'on  déplace  les  diverses  par- 
lies  de  ce  syslènie. 

§  190.  On  trouve  une  application  de  ce  qui  précède 
dans  la  construction  des  ponts-levis  à  flèche.  Le  tablier  A  B 
du  pont,  fi(j.  93,  est  mobile  autour  d'un  axe  horizontal  A; 
deux  chanies  RC  partent  des  d(aix  cotés  du  tablier,  et  vont 
s'attacher  aux  extrémités  de  deux  flèches  CD  formant  un 
cadre  mobile  autour  d'un  axe  horizontal  E-,  un  contre- 
poids Q,  supporté  par  les  deux  flèches,  sert  à  équilibrer  le 
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poids  du  tablier.  On  prend  la  dislance  EC  égale  à  AB,  et 
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Fig.  93. 

on  donne  aux  deux  chaînes  BC  une  longueur  égale  à  AE;  de 
sorte  que  la  figure  ABCE  est  un  paraliélograuime  dans  toutes 
les  positions  que  Ton  peut  donner  au  système,  en  faisant 
tourner  les  flèches  autour  de  Taxe  E ,  et  le  tablier  autour  d(î 
Taxe  A,  sans  que  les  chaînes  BC  cessent  d'être  tendues;  il 
en  résulte  que,  dans  v\\\  pareil  mouvement,  Tangle  dont  le 
tablier  tourne  autour  de  l'axe  A  est  toujours  égal  à  l'angle 
dont  les  flèches  tournent  en  même  temps  autour  de  l'axe  E. 
Pour  trouver  le  centre  de  gravité  du  système  tout  entier, 
formé  du  tablier,  des  chaînes,  des  flèches  et  du  contre- 
poids, nous  pouvons  concevoir  que  chaque  chaîne  soit  rem- 
placée par  deux  masses  égales  chacune  à  la  moitié  de  sa 
masse,  et  placées  à  ses  deux  extiémités  ;  soient  G  et  G'  les 
centres  de  gravité  du  tablier  d'une  part,  et  des  flèches 
avec  le  contre-poids  Q  d'une  autre  part,  en  y  comprenant 
de  pan  et  d'autn;  les  masses  qui  tiennent  lieu  des  moitiés 
des  chaînes  ;  soient,  en  outre,  P  et  P'  les  poids  de  ces  deux 
parties  du  système  :  le  point  d'application  de  la  résultante 
des  forces  parallèles  et  de  même  sens  P,  P',  appliquées  aux 
points  G,  G',  sera  le  centre  de  gravité  du  système  tout  en- 
tier.-On  détermine  le  contrc»-poids  Q,  et  sa  position  sur  la 
charpente  formée  par  les  flèches ,  de  manière  à  satisfaire  à 
deux  conditions,  savoir  :  V  que  la  ligne  E  G' soit  parallèle  à 
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A(t,  pour  une  position  particiilièiv  du  système;  Tiync  Ion 
ait  la  proportion 

Il  est  aisr  de  voir  que  le  parallélisme  de  EG'el  de  Ait  se 
conserve  dans  toutes  les  positions  que  Ton  peut  donner  au 
système,  et  que,  par  conséqucMit ,  d'après  la  seconde  des 
conditions  (]ui  viennent  d'être  indi(|uées ,  le  centre  de  jjni- 
vitê  de  lout  le  système  se  lrouv<»  toujours  en  un  point  U,  si- 
tué sur  la  droite  A  E,  de  telle  manière  qu'on  ait 

AO  __  AG  _r 

ïïô  ■"  kg"'  ~  P  ' 

Il  résulte  de  là  (jue  le  pont-levis,  ainsi  constitué,  est  en 
équilibre  indifférent  dans  toutes  les  positions  qu'on  peut  lui 
donner,  en  l'aioant  tourner  \vs  flèches  autour  de  Taxe  E,  et 
par  suite  le  tablier  autour  de  Taxe  A. 

Au  lieu  d'acc!*ocher  les  chaînes  qui  supportent  le  labli(*r 
d'un  pont-levis  à  des  flèches  munies  d'un  contre-poids, 
comme  nous  venons  de  le  dire»,  on  peut  faire  passer  ces 
chaînes  sur  des  poulies  placées  au-dessus  du  tablier,  ei  sus- 
pendre à  leurs  extrémités  des  contre-poids  destinés  à  équi- 
librer le  poids  de  ce  tablier.  On  peut,  en  outre,  obliger  ces 
contre-poids  à  glisser  le  long  de  courbes  fixes,  afin  que  la 
tension  de  chaque  chahie  due  à  l'action  du  contre-poids  qui 
la  termine  varie  suivant  que  le  tablier  du  pont  est  plus  ou 
moins  relevé.  Si  Ton  détermine  ces  courbes  fixes  de  telle 
manière  que  le  centre  de  gravité  du  tablier,  dt»s  chaînes  et 
des  contre-poids  reste  toujours  sur  un  mémo  plan  horizon- 
tal, le  ponl-hîvis  sei*a  en  équilibre  indifférent  dans  toutes 
les  ])Ositions  qu'on  ])ourra  lui  faire  prendre. 

Un  pont-levis  à  flèches ,  on  bicMi  à  contre-poids  mobih'S 
le  long  d<'  courbes  fixes,  est  loin  de  rentrer  complètement 
dans  le  cas  des  systèmes  à  liaisons  que  nous  avons  consi- 
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déréd.  \a',s  tourillons  du  tablier,  cl  ceux  dos  (lèrlics ,  ('•prou- 
vent des  rrottonienls  de  la  part  des  ouv(»rtures  ou  eoussi- 
nets  dans  lesquels  ils  tournent;  les  contre-poids  glissant  le 
long  de  courbes  fix<»s  ('prouvent  également  des  Trottenients 
de  la  part  de  ces  eourbes.  Mais  il  est  elair  qu'on  peut  faire 
absti*action  de  ces  rrotteinents  divers  dans  la  théorie  de  ré- 
tablissement des  ponts-h^vis ,  et  raisonner  comme  nous  Ta- 
vons  fait,  en  faisant  rentrer  ces  appareils  dans  les  systèmes 
à  liaisons  que  nous  avons  considérés  d*une  manière  géné- 
rale :  si  i|n  pont-levis  est  disposé  de  manière  à  être  en  équi- 
libre indifférent  dans  toutes  les  positions  qu*on  peut  lui  don- 
ner, dans  le  cas  où  il  ne  se  développerait  de  frottement  dans 
aucune  de  ses  parties ,  il  restera  à  plus  forte  raison  en  équi- 
libre dans  chacune  dc^  ses  positions  lorsqu<»  ces  frottements 
exerceront  le-ur  action. 

^  191.  Dans  la  construction  des  appareils  de  divei^es 
espèces  destinés  à  peser  les  corps,  on  cherche  à  réaliser  au- 
tant que  possible  les  liaisons  idéales  que  nous  avons  défi- 
nies précédemment  (§  186);  ces  appareils  sont  d'autant 
meilleurs  à  ce  point  d(;  vue,  qu'ils  sont  plus  près  de  rentrer 
complètement  dans  les  systèmes  à  liaisons ,  pour  lesquels 
ncms  avons  établi  W  théorème  du  §  186.  Ainsi,  on  dispose 
les  diverses  pièces  susceptibles  d(»  fléchir  sous  l'action  des 
forces  qui  leur  sont  applupiées,  telles  que  les  fléaux  de  ba- 
lances ,  de  manière  que  leur  flexion  soit  toujours  très-faible 
et  qu'on  puisse  les  regarder  comme  étant  des  solides  inva- 
riables; on  fait  en  sorte  que  les  diverses  pièces  solides  qui 
doivent  se  mouvoir  les  unes  par  inipport  aux  autres ,  ne  se 
louchent  que  par  d(»s  couteaux  à  arêtes  délicfes ,  de  manièi*e 
que  les  mouvements  relatifs  soient  des  i*otat!ons  autour  des 
arêtes  de  ces  couteaux ,  etc.  Les  frottements  ([ue  l'on  peut 
laisser  subsister  dans  certains  appareils ,  tout  en  en  faisant 
abstraction  dans  les  considérations  théoriques  sur  lesquelles 
repose  h»iu"  construction  (§  190),  parce  (ju'ils  ne  nuisent 
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pas  à  IVffel  (iii*on  veut  obtenir,  siMaû(Mil  au  eoiilraii*e  ici  ivè^ 
nuisibles ,  <M)  ce  qu'ils  diminueraienl  la  inobilitéy  et  parcoii- 
s^'quent  la  sensibiliié ,  des  appareils  dont  nous  nous  oc- 
cupons 

Le  plus  ordinairement  ces  appareils,  dont  on  se  sert  pour 
peser  les  corps,  se  composent  de  deux  plateaux  mobiles  re- 
liés Tun  à  Fautre  par  un  système  de  pièces  solides  articu- 
lées entre  elles  ;  de  sorte  que  le  mouvement  ascendant  ou 
descendant  de  Tun  des  plateaux  détermine  nécessairement 
le  mouvement  de  Fautre  plateau  en  sens  conti*aire.  Le  corps 
ù  peser  étant  placé  sur  Tun  des  plateaux,  on  lui  fait  équi- 
libre au  moyen  de  poids  connus  placés  en  quantité  conve- 
nable sur  Fautre  plateau ,  et  la  quantité  de  ces  poids  con- 
nus ,  qu'on  a  dû  employer,  fait  connaître  le  poids  du  coi*ps. 
Il  est  aisé  de  voir  qu*un  appareil  de  ce  genre  doit  nécessai- 
rement satisfaire  à  cette  condition ,  que  le  mouvement  de 
cliacun  des  deux  plateaux  soit  un  mouvement  de  transla- 
tion ,  c'est-à-dire  que  ses  diverses  parties  s'élèvent  ou  s'a- 
baissent en  même  temps  d'une  même  quantité.  Car,  en 
supposant  que  r<'*quilibre  soit  établi,  comme  nous  venons  do 
le  dire,  il  faut  que  cet  é(|uilibre  ne  soit  pas  troublé  par  un 
simple  changement  de  position  d*un  des  corps  pesants  sur 
la  surface  du  plateau  qui  le  supporte;  il  faut  donc  que  le 
centre  de  gravité  de  v(\  corps  se  déplace  verticalement  de 
la  même  (piantité,  (pielle  qne  soit  sa  position  sur  le  plateau, 
pour  un  même  mouv(»ment  virtuel  attribué  au  système  et 
compatible  avec  les  liaisons,  sans  (pioi  la  somme  des  travaux 
virtuels  de  toutes  les  actions  de  la  pesanteur  sur  ce  système 
changerait  de  valeur  par  \v.  changement  de  position  du 
corps ,  et  cette  somme  ne  pourrait  pas  être  nulle  dans  tous 
les  cas. 

La  condition  que  nous  venons  de  faire  connaître ,  et  qui 
consiste  en  ce  que  chacun  des  deux  plateaux  doit  s'élever 
ou  s'abaisser  d'un  mouvement  de  translation  pour  un  mou- 
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veinent  infiniment  petit  des  pièces  articulées  qui  les  relient 
Tuii  h  Tniitre,  suffît  pour  que  Tuppareil  puisse  être  employé 
à  la  détermination  des  poids  des  coips,  eu  supposant,  bien 
entendu ,  qu*il  satisfasse  d'ailleurs  à  la  condition  de  mobilité 
dont  nous  avons  parlé  tout  d  abord.  LVquilibre  qu'on  éta- 
blit en  mettant  le  corps  à  peser  sur  Fun  des  plateaux,  et  des 
poids  connus  sur  Tantre  plateau ,  est  tel  que  les  diverses 
pièces  mobiles  de  l'appareil  sont  dans  les  mêmes  positions 
que  si  les  plateaux  n'étaient  chargés  ni  l'un  ni  l'autre  ;  en 
sorte  que,  pour  tout  déplacement  virtuel  du  système,  la 
somme  des  travaux  virtuels  des  actions  de  la  pesanteur  sur 
les  diverses  parties  qui  constituent  Tappareil  lui-même  est 
légale  à  zéro  :  il  faut  donc  que  la  somme  des  travaux  virtuels 
de  la  pesanteur,  sur  le  corps  (ju  on  veut  peser  d'une  part , 
et  sur  les  poids  connus  d'une  autre  part,  soit  séparément 
nulle,  c'est-à-dire  que  le  poids  inconnu  et  lensemble  des 
poids  connus  sont  entre  eux  dans  le  rapport  inverse  des 
quantités  dont  les  deux  plateaux  se  déplacent  en  même 
temps  suivant  la  verticale.  Ainsi,  il  sullit  de  connaître  le 
rapport  qui  existe  entre  ces  d<''p1acements  simultanés  des 
deux  plateaux,  estimés  suivant  la  verticale,  pour  en  con  • 
dure  le  rapport  du  poids  inconnu  à  l'ensemble  des  poids 
conims  qui  lui  font  é(]uilibre,  et  par  consécpient  pour  trou- 
ver la  valeur  de  (re  poids  inconnu.  Dans  la  balance  ordi- 
naire ,  où  les  deux  plateaux  sont  suspendus  aux  extrémih'»s 
d'un  fléau  mobile  autour  de  son  milieu ,  les  déplacements 
simultanés  des  plateaux  suivant  la  verticale  sont  éj^aux 
l'un  a  l'autre ,  et  par  suite  le  |)oids  du  corps  que  l'on  pèse 
est  égal  à  l'ensemble  des  poids  connus  avec  lesquels  on  lui 
fait  équilibre.  Il  eu  est  de  même  de  la  balance  de  Roberval , 
ou  balance  à  plateaux  siq)érieurs,  (lui  (»st  si  répandue  de- 
puis quelque  temps  dans  le  commerce.  Dans  les  bascules 
diverses  employées  à  peser  les  corps  un  peu  lourds ,  les  dé- 
placements simultanés  des  deux  plateaux  sont  ordinaire- 
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menl  entre  oiix  dans  lo  rappori  de  1  à  10,  ou  m^me  de  i  à 
100,  de  sorte  qu'il  faut  prendre  10  fois  ou  100  fois  IVii- 
senible  des  poids  connus  mis  dans  le  petil  plateau  pour 
avoir  le  poids  du  corps  que  Ton  pèse. 

S  192.  Équilibre  du  polygone  funiculaire.  -  Suppo- 
sons qu'un  fil  parfaitement  flexible  et  inextensible  soit  sol- 
licite par  des  forces  F,  F,  F",  ¥"\  F",  fig,  94,  appliquées  à 


Fig.  M. 

ses  extrémile»s  A,  E,  et  à  divei*s  points  B,  C,  D,  de  sa  lon- 
gueur; ce  fil  étant  en  équilibre  sous  l'action  des  forces  dont 
il  s*agit,  aflectera  la  forme  d'un  polygone  ayant  pour  som- 
mets les  divers  points  d'application  de  ces  forces  :  on  donne 
à  un  pareil  fil  le  nom  de  polifijone  funiculaire.  Nous  al- 
lons voir  en  quoi  consistent  les  conditions  de  son  équilibiv. 

Chacun  des  cordons  AB,  BC, éprouve  une  certaine 

tension,  et  l'on  conçoit  que  celle  tension  peut  être  évaluée 
en  nombre  à  l'aide  d'un  dynamomètre  (§  86)  qu'on  inter- 
poserait entre  deux  parties  de  ce  cordon ,  préalablement 
conp<''  en  un  point  quelconque  de  sa  longueur.  La  tension 
du  cordon  AB  est  évidemment  égale  à  la  force»  F,  et  la  di- 
rection de  ce  cordon  est  la  même  (pie  celle  de  cette  force. 
Il  en  est  de  même  du  cordon  DE,  (|ui  est  dirigé  suivant  la 
direction  de  la  force  F  *,  et  dont  la  tension  est  égale  à  cette 
forcée.  Soient  T  et  T,  les  tensions  des  cordons  intermédiain*K 
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BC,  CD  ;  le  point  B  est  en  équilibre  sous  Faction  des  forces 
F',  F,  T,  dont  les  deux  dernières  agissent  respectivement 
suivant  les  lignes  BA,  BC;  il  s'ensuit  que  Tune  quelconque 
de  ces  trois  forces  est  égale  et  directement  opposée  à  la 
résultante  des  deux  autres  :  donc  le  cordon  BC  doit  ^tre  di- 
rigé dans  le  plan  des  deux  forces  F,  F',  suivant  le  prolon- 
gement de  la  diagonale  du  parallélogramme  construit  sur 
ces  deux  forces,  appliquées  toutes  deux  au  point  B,  et 
la  longueur  de  cette  diagonale  détermine  la  grandeur  de  la 
tension  T  du  cordon  BC.  De  même,  l'équilibre  du  point  C, 
soumis  aux  actions  des  forces  F'Vr^T',  exige  que  CD  soit 
dirigé  dans  le  plan  mené  par  F"  et  par  BC ,  suivant  le  pro- 
longement de  la  diagonale  du  parallélogramme  construit 
sur  les  deux  forces  F",  T,  appliquées  au  point  C;  et  la  lon- 
gueur de  cette  diagonale  détermine  la  grandeur  de  la  ten- 
sion T  du  cordon  Cl).  Fnfin,  la  force  F'*,  qui  a  la  même 
direction  que  le  cordon  DE,  doit  être  située  dans  le  plan 
mené  par  F" et  CD,  dirigée  suivant  le  prolongement  de  la 
diagonale  du  parallélogramme  construit  sur  les  forces  F" et 
T',  appliquées  au  point  I),  et  égale  à  la  force  que  représente 
cette  diagonale. 

Ces  conditions  dÏMiuilibre  du  polygone  funiculaire  peu- 
vent s  exprimer  simplement  à  Taide  d'une  construction  géo- 
métrique ,  ainsi  que  nous  allons  le  voir.  Par  un  point  quel- 
conque 0  de  Tespace ,  //</.  9/i,  menons  une  droite  OM  égale 
et  parallèle  à  celhî  qui  représente  la  force  F,  et  dans  le  sens 
dans  lequel  cotte  force  agit  ;  par  le  point  M  ainsi  obtenu , 
menons  de  nienK»  une  droite  MN  égale  et  parallèle  à  celle 
qui  représente  la  forc(î  F';  la  droite  OX  est  égale  et  parallèle 
à  celle  qui  repnfsente  la  résultante  des  deux  forces  F,  F':  le 
cordon  BC  doit  donc  être  parallèle  à  la  droite  ON,  et  la 
tension  T  de  ce  cordon  doit  être  égale  à  la  force  (pie  repré- 
sente celle  di'oite.  On  verra  de  même  que  si  Ton  mène  X  P 
i»gale  et  parallèle  à  la  droite  (pii  repi'ésente  la  force  F",  OP 

2:\ 
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sera  égale  et  parallèle  à  la  droiie,  qui  représente  la  résul- 
tante des  forces  F"  et  T,  appliquées  au  point  C  :  le  cordon 
DC  doit  donc  être  parallèle  à  la  droite  OP,  et  la  tension  T' 
de  ce  cordon  doit  être  égale  à  la  force  que  représente  cette 
droite.  Enfin ,  si  Ton  mène  P  Q ,  égale  et  parallèle  à  F",  la 
force  F"  doit  être  parallèle  à  OQ  et  égale  a  la  force  que 
cette  droite  OQ  représente;  de  sorte  que^si  Ton  mène  par  le 
point  Q  une  droite  égale  et  parallèle  a  celle  (|ui  repn'sente 
la  force  F",  Textrémilé  de  cette  droite  doit  coïncider  avec: 
le  point  0.  Il  suit  de  là  que,  si,  à  partir  d*uu  point  quelcon- 
que 0,  on  mène  à  la  suite  les  unes  des  autres  les  dixiites 
OM,  MK,  N  P,  PQ,  QK,  respectivement  égales  et  parallèles 
anx  forces  F,  F',  F",  F'",  F",  les  conditions  d'équilibre  du 
polygone  funiculaire  consistent  en  ce  que  :  1"  Textrémité  K 
du  polygone  auxiliaire  ainsi  formé  doit  coïncider  avec  sou 
point  de  départ  0;  2*^  les  cordons  intermédiait*es  BC,  CD  du 
polygone  funiculaire  doivent  être  parallèles  aux  diagonales 
ON,  OP  de  ce  poygone  auxiliaire.  Quant  aux  tensions  de 
ces  cordons  intermédiaires ,  elles  sont  délei*minées  par  les 
longueurs  des  diagonales  Oi\,  OP.  Il  est  bon  d'ajouter  que, 
outre  les  conditions  dÏMiuilibre  qui  vioiinenl  d'être  indi- 
quées ,  il  faut  encore  que  les  valeui*s  qui»  Ton  trouve  ainsi 
pour  les  tensions  des  cordons  B(.,  (ID  ne  soient  pas  néga- 
tives ,  cVst-à-dire  qu'il  ne  faut  pas  ([ue  les  forces  appliquées 
aux  deux  extrémités  de  l'un  d*»  ces  cordons  tendent  à  rap- 
procher ces  extrémités  l'une  de  l'aiiire,  au  lieu  de  tendre  à 
les  éloigner  :  si  l'on  trouvait  une  valeur  négative  poiu*  la 
tension  d'un  cordon,  l'équilibre  ne  pourrait  pas  avoir  lieu, 
à  moins  que  ce  cordon  ne  fut  remplacé  par  une  tige  rigide 
capable  de  résister  aux  actions  des  forces  qui  tendent  à  rap- 
procher ses  extrémités  l'une  de  l'autre. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  diverses  forces  F,  F', F",... 
qui  agissent  sur  le  polygone  funiculaire  sont  toutes  paral- 
lèles à  un  même  plan,  il  est  ais«'»  de  voir  i\\w  le  polygone 
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auxiliaire  OMNP....  est  situé  tout  entier  dans  un  plan 
parallèle  au  précédent;  le  polygone  Ainiculaire  dont  les 

divei*s  cordons  sont  parallèles  aux  lignes  OM,  ON,  0  P, , 

est  donc  également  situé  tout  entier  dans  un  plan,  qui  con- 
tient en  même  temps  les  directions  des  forces  F,  F\  F'', .... 
Il  eu  est  encore  de  même  lorsque  toutes  les  forces  intermé- 
diaires F',  F",  F'"  sont  parallèles  entre  elles,  quelles  que 
soient  les  directions  des  forces  extrêmes  F,  F'*;  car  alors 
les  côtés  MN,  NP,  PQ  du  polygone  auxiliaire  sont  dirigés 
suivant  une  même  ligne  droite,  et  par  conséquent  ce  poly- 
gone auxiliaire  prend  dans  son  ensemble  la  forme  d'un 
triangle  :  le  polygone  funiculaire  est  donc  nécessairement 
situé  tout  entier  dans  un  plan  parallèle  au  plan  de  ce 
triangle. 

§  193.  Nous  pouvons  appliquer  ce  qui  précède  a  la  dé- 
termination de  la  forme  des  chaînes  qui  supporfpnf  nn  pont 
suspendu.  Ces  chaînes  sont  reliées  au  tablier  du  pont  par 
des  barres  verticales  équidistantes.  Uans  la  construction 
d'un  pareil  pont,  on  s'impose  la  condition  que  ces  barres  ver- 
ticales soient  également  tendues ,  c'est-à-dire  que  chacune 
d'elles  ait  à  supporter  une  même  portion  du  poids  total  du 
tablier  :  c*est  d'après  cette  condition  que  l'on  cherche  la 
forme  que  doit  prendre  chacune  des  chaînes,  considérée 
comme  constituant  un  polygone  funiculaire. 
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Fig.  95. 

Soient  ABCDE,  fig.  95,  une  portion  quelconque  de  Tune 
23. 
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de  ces  chaînes,  et  A  A',  BB',  CC,  DD',  —  les  barres  verti- 
cales qui  relient  cette  chaîne  au  tablier.  Construisons  le  po- 
lygone auxiliaire  OMN  PQ  du  paragraphe'précédcnl.  Pour 
cela,  nous  mènerons  par  un  point  quelconque  0,  une  droite 
OM  parallèle  à  AB  et  égale  en  longueur  à  la  ligne  qui  re- 
présente la  tension  de  AB  supposée  connue  ;  par  le  point  M, 
nous  mènerons  une  ligne  MN  verticale  et  égale  à  celle  qui 
représente  la  charge  supportée  par  la  barre  B  B'  ;  par  le  point 
N,  nous  mènerons  de  même  une  ligne  N  P  verticale  et  égale 
à  celle  qui  représente  la  charge  de  la  barre  CC  ;  et  ainsi  de 
suite.  Les  barres  BB',  CC,  DD',  —  devant  être  également 
chargées,  les  lignes  MN,  NP,  PQ,  —  seront  toutes  de 

même  longueur.  Nous  savons  que  les  côtés  BC,  CD,  DE, 

doivent  être  respectivement  parallèles  aux  lignes  ON,  OP, 
OQ,  —  Voyons  maintenant  quelles  sont  les  conséquences 
que  nous  pourrons  tirer  de  cette  construction. 

Traçons  une  Vigne  m ?ipq  parallèle  à  MNPQ,  et  passant 
à  une  distance  du  point  0  égale  à  la  distance  constante  A'  B' 
qui  sépare  deux  barres  consécutives;  les  portions  mn,  np, 
pq, —  de  cette  ligne  comprises  entre  les  points  où  elle 
coupe  OM,  ON,  OP,  OQ,  —  seront  égales  entre  elles.  Pour 
étudier  la  forme  de  la  chaîne  ABCD, . . . ,  rapportons  ses  di- 
vers sommets  à  deux  axes  O'X,  O'Y,  dont  Tun  est  dirigé  sui- 
vant lo  côté  AB,  et  Tautre  est  la  verticale  menée  par  le  mi- 
lieu 0'  de  ce  côté.  Menons,  en  outre,  par  les  points  C,  D,.... 

des  lignes  Cd,  De, parallèles  à  O'X.  Il  est  aisé  de  voir 

que  les  lignes  Bc,  Cd,  De, sont  toutes  égales  à  ùm  ; 

d*ai]leui*s  les  côtés  AB,  BC,  CD,  DE, étant  respective- 
ment parallèles  à  0//t,  On,  Op,  Oç,...,  les  angles  CBr, 

DCrf,  El)^, sont  respectivement  égaux  aux  angles 

mOn,  mOp,  mOq , . . . ,  et  les  angles  BeC,  CrfD,  D/»E, 

sont  tous  égaux  à  Tangle  Onin  :  donc  les  triangles  BCr-, 

CDrf,  DEf», sont  respectivement  égaux  aux  triangles 

Omu,  Omp,  Omq,..,,  et  par  suite  les  lignes  Ce,  Dd,  ]Le,..., 
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sont  respectivement  égales  à  mn,  mp,  mq, . . .,  c*est-à-dire 

à  mn,  ^2mn,  Smn, Désignons  Bc  par  a,  cl  Ce  par  b. 

Nous  aurons  évidemmenl  pour  les  coordonnées  du  point  B , 

pour  celles  du  point  C, 

pour  celles  du  point  D, 

^=.-«1        y  =  6-4-26; 
pour  celles  du  point  E , 

'^=i«j        y  =  6-|-26-|-36; 

et  en  général ,  pour  les  coordonnées  d*un  sommet  quelcon- 
que de  rang  n, 

2«— 1 


-2 ' 

y  =  b+2b+Zb+....  +  {n-i)b  =  "^"~^h. 

Si  nous  éliminons  n  entre  ces  deux  dernières  formules, 
nous  trouvons  l'équation 

,      2a>      ,  a» 

qui  est  celle  d'une  courbe  passant  par  tous  les  sommets 
A,  B,  C,  D, . . .  :  on  voit  que  cette  courbe  est  une  parabole 
du  second  degré ,  ayant  Taxe  des  y  pour  un  de  ses  diamè- 
tres ,  et  par  conséquent  ayant  son  axe  de  figure  dirigé  verti- 
calement. 

Supposons ,  ce  qui  a  lieu  habituellement ,  que  Tun  des 
côtés  de  la  chaîne  soit  horizontal,  et  que  nous  connaissions 
llnclinaison  d'un  autre  côté  quelconque ,  du  côté  extrême 
par  exemple;  nous  pourrons  facilement  déterminer  la  forme 
de  la  chaîne  entre  ces  deux  côtés,  ainsi  que  les  rapports 
des  tensions  de  ses  diverses  parties  à  la  charge  constante 
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que  chacun  de  ses  sommets  doit  supporter.  Pour  cela ,  tra- 
çons une  ligne  horizontale  ST,  fig,  96,  puis  menons  par  le 


M 
P 


Fig.  96. 

point  S  une  verticale  sur  laquelle  nous  porterons  autant  de 

longueurs  égales  SK,  RQ, ,  NM,  qu*il  y  a  de  sommets  de 

la  chaîne  entre  le  côté  horizontal  et  le  côté  dont  Tinclinaison 
nous  est  donnée  ;  menons  ensuite  par  le  point  M  une  ligne 
MO,  inclinée  comme  ce  dernier  côté:  nous  pourrons  re- 
garder les  longueurs  SR,  RQ,. . .  M N, comme  représentant 
les  charges  égales  des  divers  sommets,  et  alors  la  longueur 
MO  représentera  la  tension  du  côté  auquel  cette  ligne  est 
parallèle,  SO  représentera  la  tension  du  côlé  horizontal,  et 
enfin  les  lignes  RO,  QO, ... .  feront  connaître  à  la  fois  les 
directions  des  côtés  intermédiaires  et  les  tensions  de  ces 
côtés.  Si ,  après  avoir  mené  une  série  de  parallèles  équi- 
distantes  destinées  à  représenter  les  directions  des  diverses 
barres  verticales  de  suspension ,  on  trace  le  côté  horizontal 
F  G  entre  deux  de  ce^  parallèles,  il  suffira  de  mener  par  le 
point  F  une  ligne  FE  parallèle  à  OR,  puis  par  le  point 
£  une  ligne  ED  parallèle  à  OQ,  et  ainsi  de  suite,  pour  avoir 
la  ûgure  ABCDEFG  de  la  partie  de  chaîne  comprise  entre 
le  côté  horizontal  F  G  et  le  côté  AB,  dont  Finclinaison  est 
donnée. 

Nous  n*avons  pas  besoin  d*en  dire  davantage  pour  faire 
comprendi*e  Tusage  du  polygone  auxiliaire  dans  la  solution 
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des  diverses  questions  qu'où  pourrait  se  proposer  relative^- 
ment  à  la  chaîne  des  ponts  suspendus. 

§  196.  Équilibre  d'an  lil  ti^mogène  pesant.  —  Sup- 
posons qu'un  fil  inextensible  et  parfaitement  flexible  soit  at- 
taché par  ses  deux  extrémités  ù  deux  points  fixes,  et  cher- 
chons la  figure  d'équilibre  qu'il  prendra  sous  l'action  de  la 
pesanteur.  Nous  admettrons  que  ce  fil  est  homogène ,  c'est- 
à-dire  que  les  diverses  portions  de  mémo  longueur  dans 
lesquelles  on  pourra  le  décomposer  ont  toutes  même  masse. 

Imaginons  que  le  fil ,  pris  à  l'état  d'équilibre ,  soit  divisé 
en  une  infinité  d'éléments  ayant  tous  une  même  longueur 
infiniment  petite  ds  ;  nous  pourrons  regarder  ces  divers  élé- 
ments comme  étant  les  côtés  d'un  polygone  infinitésimal 
suivant  lequel  le  fil  est  dirigé.  Désignons  par/)  le  poids  de 
l'unité  de  longueur  du  fil  ;  le  poids  de  chacun  des  éléments 
sera  égal  à  pdn.  il  est  aisé  de  voir  qu'au  lieu  de  regarder  la 
pesanteur  comme  agissant  sur  toute  la  longueur  de  chacun 
des  éléments  du  fil ,  on  peut  supposer  que  le  polygone  infi- 
nitésimal formé  par  la  succession  de  ces  éléments  soit  uni- 
quement soumis  à  des  forces  verticales,  toutes  égales  à 
pas ,  appliquées  à  ses  difTérents  sommets  :  la  forme  que  Ton 
trouvera  pour  ce  polygone  infinitésimal  sera  précisément 
celle  qu'affectera  le  fil  homogène  pesant  que  nous  considé- 
rons. La  question  d'équilibre  dont  nous  nous  occupons  n'est 
plus  dès  lors  qu'un  cas  particulier  de  l'équilibre  du  poly- 
gone funiculaire. 

Toutes  les  forces  appliquées  aux  divers  sommets  du  po- 
lygone infinitésimal  dont  il  s'agit  étant  parallèles  entre  elles, 
nous  savons  déjà ,  d'après  ce  qui  a  été  dit  précédemment 
(§  ^d^))  Que  ce  polygone  doit  être  situé  tout  entier  dans  un 
plan ,  qui  sera  le  plan  vertical  mené  par  les  deux  points 
d'attache  du  fil.  Rapportons  les  divers  points  du  fil  à  deux 
axes  coordonnés  dirigés  dans  ce  plan ,  et  prenons  pour  axe 
des  X  une  ligne  horizontale,  et  pour  axe  d«s  y  une  verticale; 
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supposons ,  en  outre ,  que  les  y  se  comptent  positivement 
de  bas  en  haut.  Soient  T  la  tension  d*un  côté  quelconque  du 
polygone  infinitésimal  dont  nous  cherchons  la  forme,  et 
dx,  dy,  les  projections  de  ce  côté  2»ur  les  axes  coordonnés; 
les  composantes  de  la  tension  T,  suivant  des  parallèles  aux 
axes ,  auront  pour'vaIeui*s 

T  ^  T  ^ 

iW  ds' 

Si  nous  considérons  les  composantes  analogues  de  Téléuient 
suivant,  il  est  clair  qu'elles  auront  pour  valeurs 

D*après  cela,  il  est  aisé  de  voir  que,  pour  l'équilibre  du  sommet 
commun  à  ces  deux  éléments  consécutifs  du  polygone  infi- 
nitésimal, ou  doit  avoir  les  équations 

qui  expriment  que  les  sommes  des  projections  des  forces 
appliquées  à  ce  sommet  sur  chacun  des  deux  axes  coor- 
donnés sont  séparément  nulles  (§  10/i).  L'intégration  de 
ces  deux  équations  différentielles  va  nous  faire  connaître  la 
forme  d'équilibre  du  fil. 

La  première  des  équations  (a)  s'intègre  immédialemenl 
et  donne 

dx 

Q  étant  une  constante  arbitraire  ;  celte  constante  Q  est  évi- 
demment la  valeur  de  la  tension  T,  au  point  le  plus  bas  du 
fil,  c'est-à-dire  (|u'ellc  représente  la  tension  de  rélémeni 
horizontal  qui  se  trouve  à  ce  point  le  plus  bas,  puisque, 
pour  cet  élément ,  dx  est  égal  à  ds.  Si  Ton  tire  de  là  la  va- 
leur de  T,  pour  la  substituer  dans  la  seconde  des  équations 
(a) ,  cette  équation  devient 


V 
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Qd/£=pds: 


ou  bien  en  remplaçant  ds  (>ar  sa  valeur  dx^  l  +  {-^\  , 


d^ 


(b) 


a  étant  mis  pour  simplifier  ù  In  place  de  — .  La  lettre  a  dé- 
signe évidemment  la  longueur  d'une  poition  du  fil ,  dont  le 
poids  pa  est  égal  a  la  tension  Q,  au  point  le  plus  bas. 
En  intégrant  Téquation  (i^),  on  trouve 

La  constante  que  nous  devrions  ajouter  à  Tun  des  deux 
membres  est  nulle,  si  nous  convenons  de  prendre  pour  axe 
des  y  la  verticale  menée  par  le  point  le  plus  bas  du  ûl ,  de 

telle  sorte  que,  pour  a?  =  o,  on  doit  avoir  ^  =  o.  L  équation 
(r),  i-ésolue  par  rapport  à  •— ,  donne 


di 
d.t 


H("-"")' 


d'où,  en  intégrant  de  nouveau,  et  supposant  que  Taxe  des  j? 
soit  choisi  de  manière  (|ue  la  constante  soit  nulle. 


Telle  est  ré(|uation  de  la  courbe  qu'affecte  un  fil  homogène 
et  parfaitement  flexible ,  sous  Taction  de  la  pesanteur.  Cette 
courbe,  que  l'on  nomme  chaînette,  jouit  de  propriétés  re- 
marquables ;  mais  ce  n'est  pas  ici  le  lieu  de  nous  en  occuper. 


CHAriTRE  V. 


KQUILIBRE   DES   SOLIDES   XATCRELS. 


§  195.  Ainsi  (|ue  nous  Tavons  déjà  dit  (§  185),  les  con- 
dilions  dVquilibre  d'un  solide»  invariable  peuvent  ôlre  ap- 
pliquées à  un  solide  nalurel',  soit  en  pi'cuant  ce  solide  avec 
la  forme  qu'il  possédait  avant  qu'il  fut  soumis  à  raction  des 
forces  que  Ton  considère,  soit  en  lui  attribuant  la  forme 
qu'il  a  prise  sous  l'aclion  de  ces  forces.  Dans  le  premier  cas, 
on  ne  commet  généralement  qu*une  erreur  très-petite ,  et 
d'autant  plus  petite  que  le  solide  est  moins  dcformable; 
dans  le  second  cas ,  on  ne  commet  absolument  aucune  er- 
reur. Mais  cette  seconde  manière  d'appliquer  les  conditions 
d'équilibre  d'un  solide  invariable  à  l'équilibre  d'un  solide 
naturel ,  ne  peut  être  employée  qu'autant  que  l'on  a  à  étu- 
dier un  équilibre  existant  réellement,  et  que  l'on  veut  trou- 
ver les  grandeurs  de  quelques-unes  des  forces  qui  agissent 
sur  le  solide  considéré.  Si  l'on  donne  un  solide  naturel,  et 
qu'on  demande  s'il  pourra  être  en  équilibre  sous  l'action  de 
diven^es  forces  données,  en  les  supposant  appliquées  à  cer- 
tains points  de  ce  solide ,  on  ne  connaît  pas  d'avance  la 
forme  qu'affectera  ce  solide  loi^sque  l'équilibre  dont  il  s'agit 
siTa  établi,  si  toutefois  il  peut  s'établir;  il  fiint  alors,  ou 
bien  qu'on  néglige  la  déformation  que  les  forces  feront  su- 
bir au  solide,  ou  bien  qu'on  sache  comment  il  se  déforme 
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SOUS  ra(!tioii  de  forces  données.  Dans  la  plupart  des  cas,  on 
opère  (le  la  première  manière;  c'est-à-dire  que,  dans  la  re- 
cherche des  relations  auxquelles  doivent  satisfaire  les  forces 
appliquées  au  solide  pour  qu'il  y  ait  équilibre,  on  reg^ardc 
ce  solide  (romme  ayant,  sous  l'action  des  forces,  exactement 
la  forme  qu'il  avait  avant  d'être  soumis  à  cette  action.  Seu- 
lement, quand  on  suit  celle  marche,  on  doit  ensuite  se 
préoccuper  de  déterminer  les  tensions  et  pi*essions  qui  se 
développent  dans  les  diverscîs  pailles  du  solide ,  afin  de  voir 
s'il  peut  supporter  ces  tensions  ou  ces  pressions  sans  se 
briser.  Les  questions  que  nous  allons  traiter  dans  ce  cha- 
pitre suffiront  pour  donner  nue  idée  nette  de  cette  manière 
d'opérer. 

§  196.  RéMislfince  d'un  miollde  prUmalique  a  l'ex- 
leimion  et  à  la  conipreN^iioii.  —  Loi'squ'un  solide  homo- 
gène de  fonne  prismatique,  tel  qu'une  pièce  de  bois  de 
charpente  ou  une  barre  de  fer,  est  lixé  à  l'une  de  ses  extré- 
mités, et  soumis  à  son  autre  extrémité  à  l'action  d'une  force 
F,  qui  tend  à  l'allonger,  il  éprouve  en  efl'et  im  certain  alloii- 
gemcnt  qui  varie  avec  l'intensité  de  la  force  F.  Si  l'on  dé- 
signe par  /  la  longueur  primitive  du  solide,  par  t  l'allon- 
gement produit  par  l'action  de  la  force  F,  et  par  w  l'aire  de 
8a  section  transversale ,  l'expérience  indique  que  l'on  a 

E  étant  une  constante  ;  c'est-à-dire  que  la  force  F  est  pro- 
portionnelle à  Taire  w  do  la  section  transversale  du  solide, 

et  aussi  à  l'aHongement  -,  de  l'unité  de  longueur  de  ce  so- 
lide. Le  coefficient  E,  qui  dépend  uniquement  de  la  nature 
du  cx>rps,  est  habituellement  désigné  sous  le  nom  de  co- 
effieieni  d'élaêticite.  Cette  relation  entre  la  force  F  et  ral- 
longement i  qu'elle  détermine ,  n'est  vraie  d'ailleuis  qu'au- 
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tanl  que  i  ne  dépasse  pas  une  certaÎDe  limite;  en  sorte 
qu'on  ne  doit  en  faire  usage  qu'avec  cette  restriction. 

Si  le  nu*me  solide  prismatiques  fixé  à  Tune  de  ses  extrémi- 
tés, est  soumis  à  Tautre  extrémité  à  Faction  d'une  force  qui 
Un\d  à  le  raccourcir,  l'intensité  de  la  force  et  le  raccourcis- 
sement (lu  éprouve  le  solide  sont  encore  liés  l'un  à  l'autru 
pai'  la  relation  précédente  ;  en  sorte  qu'on  peut  y  regarder  i  ' 
comme  représentant  un  allongement  positif  ou  négatif, 
suivant  que  la  force  F  agit  dans  le  sens  convenable  pour  al- 
longer le  solide ,  ou  bien  dans  le  sens  opposé.  Cette  relation 
ne  peut  également  s'appliquer  au  cas  où  F  et  i  sont  tous 
deux  négatifs  qu'autant  que  la  valeur  absolue  de  i  n'est  pas 
trop  grande;  la  limite  du  raccourcissement  au  delà  de  la- 
quelle la  formule  cesse  d'être  vraie ,  diffère  d'ailleurs  en  gé- 
néral de  la  limite  analogue  correspondant  à  l'allongement. 

La  relation  expérimentale  que  nous  venons  de  faire  con- 
naître va  nous  permettre  d'étudier  l'équilibre  des  solides 
naturels  dans  diverses  circonstances. 

§  197.  Équilibre  d'un  solide  allongé  Molllcllé  par 
de»  forces  qui  tendent  à  le  faire  fléchir  transversa- 
lemcnl.  —  ConsidcMons  d'abord  un  solide  ayant  la  forme 
d'ini  prisme  symétrique  par  rapport  à  un  plan ,  et  supposons 
que  ce  solide  soit  soumis  à  des  forces  qui  tendent  à  le  faire  , 
fléchir  parallèlement  à  ce  plan.  Nous  allons  chercher  à  dt^- 
terminer  la  forme  ([uc  prendra  le  solide  sous  l'action  des 
forces  qui  lui  sont  appli(iuées ,  en  admettant  tout  d'abonl 
([ue  la  déformation  qu'elles  lui  font  éprouver  est  très- 
petite. 

Soit  MIN,  fif/.  97,  une  section  normale  du  solide  pris  à 
l'état  d'équilibre;  cette  section  divise  le  solide  en  deux  par- 
ties A  et  B.  iVous  admettrons  (jue  les  molécules  qui  sont 
dans  le  plan  de  cette  seirtion  normale  étaient  déjà  dans  un 
même  plan  perpendiculaire  aux  arêtes  du  prisme  avant  s:i 
flexion.  Nous  admettrons,  en  outre,  que  les  forces  exté- 
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rîeiircs  qui  agissent  sur  la  partie  B  du  solide  se  réduisent, 

soit  à  un  couple  C  dont  le 
plan  est  parallèle  au  plan  de 
symétrie,  soit  à  une  seule 
force  F  dirigée  dans  le  plan 
de  symétrie  parallèlement  à  la 
section  mn. 
Considérons  la  partie  B  du 
!  /  solide  toute  seule ,  et  regar- 

i  ;  dons-la  comme  étant  un  solide 

1/  invariable  (§  183).    Il  y   a 

i;  équilibre  entre  toutes  les  for- 

:/  ces  qui  lui  sont  appliquées  , 

<•'  cVst-à-dirc  entre  le  couple  C 

f'B-  ^'7-  ou  la  force  F,  et  les  diverses 

forces  moléculaires  qui  proviennent  de  Taclion  de  la  partie 
A  du  solide  sur  cette  partie  B.  Chacune  de  C(»s  dernières 
forces,  agissant  sur  une  des  molécules  de  B  situées  dans  le 
voisinage  de  la  section  tnn,  peut  être  décomposée  en  deux 
composantes,  dont  Tune  agit  perpendiculairement  à  mn ,  et 
l'autre  agit  dans  le  plan  mn.  Diaprés  les  conditions  d'i'quilibre 
établies  précédemment  (§§  177  et  178),  on  peut  dire  que  : 
1^  La  somme  des  composantes  normales  à  mn  des  actions 
molf'culaires  exercées  par  A  sur  B  est  nulle,  puisque  la 
somme  des  projections  des  autres  forces  sur  une  perpendi- 
culaire à  7nn  est  nulle  par  liypothèse  ; 

2**  La  somme  des  composantes  de  ces  mêmes  actions  mo- 
léculaires suivant  mn  est  nulle,  si  les  autres  forces  qui 
agissent  sur  B  se  réduisent  à  un  couple  C;  cette  somme  est 
égale  à  la  résultante  F  de  ces  autres  forces,  si  elles  en  ont 
une,  puisque  nous  avons  admis  (pie  la  résultante  F  est  diri- 
gée parallèlement  à  mn  ; 

S""  Enfîn ,  la  somme  des  moments  des  composantes  nor- 
males à  mn  de  ces  mômes  actions  moléculaires ,  pris  par 
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rapport  à  un  axe  quelconque  dii'igé  dans  le  plan  mn  per- 
pendiculairement au  plan  de  syméirie,  est  égale,  soit  au 
moment  de  la  force  F  pris  par  rapport  au  ini>me  axe ,  soit 
au  moment  du  couple  C. 

Pour  tirer  de  ces  trois  propositions  les  conséquences 
qu'elles  renferment ,  et  qui  vont  nous  conduira  à  la  déter- 
mination de  la  forme  d'équilibre  du  solide  prismatique  dont 
il  s'agit,  considérons  une  seconde  section  normale  m'n, 
infiniment  voisine  de  la  section  ?nn ,  et  concevons  que  la 
portion  m////i'/f'du  solide  soit  divisée  en  une  infinité  de 
prismes  élémentaires,  ayant  leurs  arêtes  dirigées  perpen- 
diculairement à  mu.  Ces  prismes  élémentaires  peuvent  être 
regardés  comme  étant  des  portions  infiniment  petites  d'au- 
tant de  fibres  dont  l'ensemble  constitue  le  solide  tout  entier, 
et  qui  s'étendent  dans  toute  sa  longueur,  parallèlement  ù 
ses  arêtes.  Parmi  ces  portions  de  fibres  comprises  entre  les 
sections  mn,  m'n,  il  y  en  a  nécessairement  qui  se  sont 
allongées  et  d^autres  qui  se  sont  raccourcies  par  suite  de  la 
déformation  du  solide;  car  si  elles  s'étaient  toutes  allongées 
ou  toutes  raccourcies ,  la  somme  des  composantes  normales 
à  mn  des  actions  mol<M*ulaires  exercées  par  A  sur  B  ne 
pourrait  pas  être  nulle ,  comme  rindlifue  la  première  des  trois 
propositions  précédentes.  On  comprend  donc  que,  entre  les 
V  libj'os  qui  se  sont  allongées  et  celles 

qui  se  sont  raccourcies,  il  doit  y  en 
avoir  qui  n  ont  subi  ni  allongement  ni 
i'accourciss(Mn(*nt  :  ces  fibres  intermé- 
diaires, dont  les  éléments  n'ont  pas 
changé  de  longueur,  malgré  la  d(^- 
formation  dusolide,se  nomment /ï&rejr 
neutres,  Nous  admettrons  que  les 
Ki^.  08.  points  où  les  fibres  neutres  rencon- 

trent le  plan  de  la  section  mn  sont  tous  situés  sur  une  même 
ligne  droite  VU',  pg,  98,  p(»ipendiculaire  au  plan  de  syim'»- 
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trie;  nous  prendrons  cette  droite  et  une  droite  VV,  dirigée 
suivant  Tintersection  de  mn  avec  le  plan  de  symétrie ,  pour 
axes  coordonnés  dans  le  pian  de  la  section  mn,  et  nous  dési- 
gnerons par  ueiv  les  coordonnées  d'un  point  quelconque 
par  rapport  à  ces  axes. 

Soit  pp,  fig,  97,  la  fibre  neutre  située  dans  le  plan  de 
symétrie,  désignons  par  p  le  rayon  de  courbure />C  de  cette 
fibre  en  p,  après  que  le  solide  a  subi  sa  déformation.  Consi- 
dérons un  élément  qq'  d*une  fibre  quelconque,  dont  le  point 
de  rencontre  avec  le  plan  mn  a  pour  coordonnées  u,  v, 
dans  ce  plan ,  et  dont  la  section  transversale  a  pour  aire  a>. 
La  longueur  de  cet  élément  était  priniitivementpp'^  puisque 
les  plans  mn,  m'// étaient  parallèles.  Après  la  déformation 

du  solide ,  elle  est  devenue  égale  kpp  ^ :  cet  élément 

P 

s'est  donc  allongé  de  pp'  -  ,  et  par  conséquent  -  est  le  rap- 

P  P 

port  de  son  allongement  à  sa  longueur  primitive.  D'après 

cela ,  si  nous  nommons  ^  la  force  normale  ù  mn ,  qui  pro- 
duit rallongement  de  Télément  qq,  nous  aurons  (§  196) 

P 
Nous  pouvons  regarder  la  force  o  comme  étant  une  des 
romposantes  normales  à  m/i  des  actions*moléculaires  exer- 
r-ées  par  la  parlie  A  du  solide  sur  la  partie  B  ;  la  somme  de 
ces  composantes  ayant  pour  val(»nr 

-icor, 

et  devant  être  nulle  d'après  ce  qui  précède ,  il  s'ensuit 
qu'on  a 

Ce  résultai  nous  montre  qu(»  le  cenln»  de  gravité  de  la  sec- 
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tion  mn  est  situé  sur  Taxe  UU'  (§  166);  et  comme  d'ail- 
leurs, en  raison  de  la  symétrie,  ce  centre  de  gravité  se 
trouve  nécessairement  sur  VV,  il  en  résulte  qu*il  est  an 
point  d*intersection  0  de  ces  deux  axes  :  donc ,  déjà  la  fibre 
neutre  située  dans  le  plan  de  symétrie  passe  par  le  centre 
de  gravité  d*une  section  normale  quelconque  mn, 

D*après  la  troisième  des  propositions  énoncées  ci-dessus 
relativement  à  Téquilibre  de  la  partie  B du  solide,  la  somme 
des  moments  des  forces  telles  que  ©  par  rapport  à  l'axe  UU' 
est  égale  au  moment  de  la  force  F,  par  rapport  à  cet  axe, 
ou  bien  au  moment  du  couple  C  ;  cette  somme  de  niomouts 
a  pour  valeur 

P 
on  lui  donne  le  nom  de  niomeut  d'élusticité.  En  égalant  le 

moment  d'élasticité  au  moment  du  couple  C,  ou  bien  au  mo- 
ment de  la  force  F,par  rapport  à  UU',  on  aura  une  équation 
qui  fera  connaître  le  rayon  de  courbure  p  de  la  fibre  neutre 
/)/>'au  point /)^  et  qui  déterminera  par  conséquent  la  forme 
de  cette  fibre  dans  toute  sa  longueur,  ce  qui  est  précisément 
le  but  que  nous  nous  proposons  d'atteindre.  Nous  suivons 
que,  si  la  libre  neutre  est  rapportée  à  des  axes  coordonnés 
rectangulaires  tracés  dans  son  plan ,  on  a  pour  o  la  valeur 


_[-(È)T 


Mais  nous  avons  admis  que  la  déformation  du  solide  est 

très-petite  ;  de  sorte  que,  si  nous  prenons  pour  axe  des  x  la 

ligne  droite  suivant  laquelle  la  fibre  neutre  était  primilive- 

^^  '         dxj 
ment  dn*ig(îc,  -r-  est  une  petite  quantité  dont  nous  pouvons 
ux 

négliger  le  carré  à  cùlc*  de  Tunili'».  Xons  pouvons  donc  pren- 
dre pourp  la  val<Mir  simple 
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el  si  nous  désignons  par  {a  le  facteur  2  wr*,  Fexpre^sion 
du  moment  d'élasticité  deviendra 

La  quantité  [ly  ou  Icor^,  dépend  uuiquement  de  la 
forme  de  la  section  transversale  nui  du  solide  ;  on  peut  la 
déterminer  en  prenant  pour  élément  oo  de  cette  section ,  le 
rectangle  infîniment  petit  dont  les  côtés,  parallèles  aux 
axes  OU,  OV,  fig.  98,  sont  égaux  à  du  et  dv,  en  sorte  que 
Ton  aura 

|UL  =:  ff  v^  du  dv , 

les  limites  de  Tintégrale  double  étant  fournies  par  la  forme 
du  contour  de  la  section  7fm.  Celte  quantité  fi  est  ce  qu'on 
nomme  le  moment  d'inertie  de  la  section  mn  par  rapport 
ù  l'axe  OU.  Nous  verrons  plus  tard  d'où  vient  ce  nom ,  et 
nous  établirons  des  théorèmes  importants  sur  les  moments 
d'inertie.  Pour  le  moment,  nous  nous  contenterons  de  faire 
connaître  la  valeur  de  u.  pour  divei'ses  formes  simples  attri- 
buées à  la  section  mn.  Si  mn  est  un  rectangle  de  base  b  et 
de  hauteur  2  a,  la  base  h  étant  parallèle  à  UU',  on  a 

en  désignant  par  Q  la  sur(\ice  du  rectangle.  Si  mn  est  un 
triangle  isocèle  de  base  b  et  de  hauteur  A,  la  base  étant  pa- 
rallèle à  UU',  on  a 

û  étant  encore  la  surface  du  triangle».  Si  mn  est  un  cercle 
plein  de  rayon  r,  on  a 

ik 
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Enfin ,  si  mw  est  Tespacc  compris  entre  deux  circonférences 
de  cercle  concentriques  de  rayons  r  et  r' ,  on  a 

§  198.  Nous  allons  donner  plusieurs  exemples  de  l'appli- 
cation de  la  théorie  qui  vient  d*étre  exposée,  à  la  détermi- 
nation de  la  forme  d'équilibre  d'un  solide  prismatique  sou- 
mis à  Taction  de  forces  qui  le  font  fléchir  transversalement. 

Supposons  d*abord 
que  le  solide  soit  en- 
castré i\  Tune  de  ses 
extrémités ,  fig.  99, 
de  telle  sorte  que, 
non -seulement  l'ex- 
trémité 0  de  la  fibre 
neutre  soit  fixe,  mais 
encore  que  la  tan- 
gente à  cette  fibre  en 
O  ne  puisse  pas  chan- 
ger de  direction.  Si  le  prisme  est  soumis  à  Tactiou  d'une 
seule  foi-ce  F,  agissant  à  l'autre  exlrémité  et  perpendicu- 
lairement à  la  direction  primitive  OX  de  la  fibre  neutre, 
on  devra  exprimer  que  le  moment  de  la  force  F  par  i^ap- 
port  au  point  'p,  où  la  fibre  neutre  perce  le  plan  mèi  d'une 
section  transversale  quelconque ,  est  égul  au  nioment  de- 
lasiicilé  du  prisme  correspondant  à  celte  section. 

D'après  cela ,  si  a?  et  y  sont  les  coordonnées  du  point  /> 
par  rapport  aux  axes  OX,  OY,  et  si  /  est  la  longueur  pri- 
mitive du  prisme,  longueur  qu'on  peut  prendre  sans  ern^ur 
appréciable  pour  labscisse  du  point  d'application  de  la  force 
F,  on  aura 

l^.ug  =  F(/-.);  . 


Fig.  W. 
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dy 
d'où,  en  intégrant  et  obsei*Yant  que  y  ^^  ^  sont  nuls  pour 

a?  =  o, 

telle  est  Téquation  de  la  courbe  formée  par  la  fibre  neutre , 
par  suite  de  Taction  de  la  force  F.  La  flèche/,  produite  par 
faction  de  la  force  F,  c'est-à-dire  la  quantité  dont  Fextré- 
inité  de  la  fibre  neutre  s'est  écartée  de  l'axe  OX,  s'obtient 
en  faisant  47  =  /  dans  la  valeur  de  y,  ce  qui  donne 

F 

Supposons  niaiiitcnanl  que,  le  prisme  étant  dans  1rs 
mêmes  conditions  que  précédemment ,  il  soit  soumis  uni- 
quement à  l'action  de  la  pesanteur  dirigée  parallèlement  à 
l'axe  OY.  La  résultante  des  actions  de  la  pesanteur  sur  les 
diverses  molécules  de  la  portion  du  prisme  qui  se  trouve  à 
di'oitc  de  la  section  m/*  a  pour  valeur  p  (/  —  or),  en  dési- 
gnant par  ;>  le  poids  de  l'unité  de  longueur  du  prisme,  et 
son  point  d^application  est  situé  au  milieu  de  cette  portion 
du  prisme;  le  moment  de  cette  force  par  rapport  au  point 
p  est  donc  égal  à 

il  s'ensuit  qu'un  a 

.  ,  dy 

d'où ,  en  nitegrant  et  observant  que  y  ^^-f-  doivent  être 

nuls  pourjr  =  o, 

On  en  déduit  pour  la  flèche  f,  produite  par  l'action  de  la  pe- 
santeur, 
S4. 
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/= 


8Efx 


Si  le  prisme ,  toujours  dans  les  mêmes  conditions  que  pré- 
cédemment, est  soumis  à  la  fois  à  la  pesanteur,  et  à  nue 
force  F  appliquée  à  son  extrémité  et  agissant  dans  le  même 
sens  que  la  pesanteur,  il  est  aisé  de  voir  que  Ton  obtiendra 
l'équation  de  la  courbe  suivant  laquelle  se  dirige  la  fibre 
neutre,  en  égalant  i^  à  la  somme  des  deux  valeurs  que  nous 
venons  de  trouver  pour  cette  variable  dans  les  deux  cas 
précédents;  la  valeur  de  la  flèche/ sera  également  la  somme 
des  flèches  correspondant  ù  ces  deux  cas. 

y  Considérons  en- 

core un  prisme  repo- 
sant simplement  sur 
deux  appuis  A,  6, 
fig,  100,  et  soumis 
à  Taction  d*uue  force 
F  dirigée  perpendi- 
culairement à  sa  lon- 
gueur. Les  résistau- 
CCS  parallèles  Q  et 
Q',  que  les  deux  appuis  A,  B,  exercent  sur  le  solide,  com- 
posées entre  elles  comme  si  le  solide  était  invariable  de 
forme,  doivent  évidemment  avoir  pour  n'^sultanle  une  force 
égale  et  directement  opposée  à  la  force  F;  elles  ont  donc 
pour  valeurs 

Vf  ^,        VI 


X- 


BA 


^ 


r:==h X 


Kig.  100. 


Q  = 


Q'  = 


en  désignant  par  /  et  /'  les  dislances  des  points  A,  B  à  la 
verticale  OY,  on  bien ,  ce  qui  est  ù  très-peu  près  la  même 
chose,  les  longueurs  des  deux  portions  du  solide  situées  de 
part  et  d'autre  du  point  d'api)lication  0  de  la  force  F.  Si 
nous  nous  occupons  d'abord  de  la  partie  du  solide  qui  se 
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trouve  à  droilc  du  point  0,  et  qui  est  soumise  à  raclion  de 
la  force  Q  à  son  extrémité,  nous  aurons  pour  un  point  quel- 
conque de  la  ûbrc  neutre  de  celte  portion  rapportée  aux 
axesOX,OY, 

Kag=:0(/-.); 
d  où,  en  intégrant,  et  observant  que  y  est  nul  pour  j7=o, 

La  constante  C  est  la  valeur  de  -j^  correspondant  à  j?=o. 

On  aura  de  même»  pour  Tautre  partie  du  solide  rapportée 
aux  axes  OX',  ()Y, 

On  doit  observer  qucî  C  est  égal  à  —  C  ;  et  que,  en  outre, 
y  et  y'  doivent  être  égaux  pour  J!?  =  /,  et  *r'  =  /'  :  on  en  con- 
clut, en  tenant  compte  des  valeui*s  de  Q  et  de  Q', 
_  F/r(r  — /) 
^""  3E|UL  (/  +  /')  • 

Les  deux  équations  précédentes,  qui  définissent  la  forme  de 
chacune  des  deux  portions  de  la  fibre  neutre,  sont  donc 
complètement  déterminées. 

Si,  au  lieu  d*une  seule  force  F  agissant  en  un  point  quel- 
conque de  la  longueur  du  prisme  soutenu  par  deux  appuis  à 
ses  extrémités,  on  a  deux  forces  F,  F',  égales,  parallèles  et 
appliquées  en  deux  points  également  éloignés  du  milieu  du 
prisme,  ces  deux  forces  étant  d*ailleurs  dirigées  perpendicu- 
lairement à  sa  longueur,  il  est  clair  que  les  résistances  Q  et 
Q'  des  deux  appuis  seront  égales  chacune  à  Tune  des  deux 
forces  F,  F'  dont  il  s'agit.  Entre  les  points  d'application  de 
ces  deux  forces  F,  F',  le  moment  d'élasticité  dr.  prisme  doit 
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être  partout  égal  au  moment  du  couple  formé  par  la  force  F 
et  la  résistance  Q  situées  d'un  même  côté  de  la  section  trans- 
versale pour  laquelle  on  considère  ce  moment  d'élasticité; 

d'après  la  valeur  —  du  moment  d'élasticité,  le  rayon  de 

courbure  p  de  la  fibre  neutre  est  donc  constant  dans  toute 
la  partie  comprise  entre  ces  deux  points  d'application  des 
forces  F,  F',  c'est-à-dire  que  cette  partie  de  la  fibre  neutre 
afFecie  la  forme  d'un  arc  de  cercle.  Quant  aux  deux  autres 
portions  du  prisme ,  situées  en  dehors  des  points  d'appli- 
cation des  forces  F,  F',  on  en  déterminera  facilement  la 
forme,  en  opérant  comme  précédemment  et  exprimant 
qu'elles  se  raccordent  avec  la  partie  moyenne  aux  points  où 
CCS  forces  F,  F'  sont  appliquées. 

Si  le  prisme,  reposant  sur  deux  appuis  de  même  hauteur, 
est  uniquement  soumis  à  l'action  de  la  pesanteur,  les  résis* 

pi 

tances  des  deux  appuis  sont  égales  l'une  et  l'autre  à  ^--,  eu 

désignant  par/>  le  poids  de  l'unité  de  longueur  du  prisme, 
cl  par  /  sa  longueur  totale.  En  plaçant  l'origine  des  coor- 
données au  point  milieu  de  la  fibre  neutre,  et  exprimant  que 
la  partie  du  prisme  située  à  droite  d'une  section  transvei'sale 
quelconque  est  en  équilibre,  sous  les  actions  simultanées  de 

la  pesanteur  et  de  la  force  -^  appliquée  a  son  extrémité 

verticalement  et  de  bas  en  haut,  on  trouve  facilement 

«'■â=-'KÎ-^H"(5-')=-''(?-4 

d'où  l'on  déduit 

en  observant  que  y  est  nul  pour  ;r=o,  et  que  -7^  est  éga- 

aaf 
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lemonl  nul  pour  cette  valenr  de  Xy  en  raison  de  la  symétrie. 

Les  divers  cas  que  nous  venons  de  considérer  suffisent 
pour  montrer  la  marche  que  Ton  doit  suivre  pour  résoudre 
toutes  les  questions  de  ce  genre  qui  peuvent  se  présenter. 

g  199.  Désignons  par  R  la  force  qui  serait  capable  de 
rompre  un  prisme  ayant  une  section  égale  à  Tunité  de  sur- 
face, en  agissant  a  lune  des  extrémités  de  ce  prisme,  et 
dans  le  sens  de  sa  longueur,  de  manière  à  rallonger.  La  force 
capable  de  rompre  une  fibre  de  section  o),  en  agissant  de 
la  même  manière,  sera  égale  à  Rca.  Pour  qu*un  prisme, 
soumis  à  Faction  de  forces  qui  le  font  fléchir  transversale- 
ment, ne  se  rompe  dans  aucune  de  ses  parties,  il  faut  que^ 
pour  une  fibre  quelconque,  la  force  ç  (§  197)  soit  plus 
petite  que  Rod.  Si  nous  nous  reportons  à  la  valeur  de  cette 
force  ç,  nous  verrons  que  cette  condition  revient  à  celle-ci  : 

V 

E-  <R; 

P 

et  il  est  clair  qu^il  suffit  qu'elle  soit  satisfaite,  dans  chaque 

section  transversale,  pour  la  fibre  correspondant  à  la  plus 

grande  valeur  de  r,  valeur  que  nous  désignerons  par  V  : 

ainsi  on  devra  avoir,   pour   une  section  quelconque  du 

prisme, 

V 
E-  <R. 

P 

Si  nous  représentons  par  M  le  moment  d'élasticité  corres- 
pondant à  celte  section,  nous  savons  qu'on  a 

Ea 

P 
la  condition  précédente  peut  donc  être  remplacée  par  cette 
autre 
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a' 

en  désignant  par  a  une  constante  dépendant  de  F,  R,  A, 
montre  comment  répaisseur  2  r  du  solide  doit  varier  avec 
Tabscisse  x  du  point  où  on  la  détermine  :  le  plan  de  symé- 
trie doit  couper  la  surface  du  solide  non  déformé  suivant 
une  parabole  du  second  degré  ayant  la  fibre  neuti'e  pour  axe 
et  le  point  d*application  de  la  force  F  pour  sommet.  T^  plus 
grande  épaisseur  du  solide  correspond  à  l'extrémité  encas- 
trée et  a  pour  valeur  2  a. 

Cherchons  maintenant  quelle  est  la  forme  d*équiUbrc  que 
prend  ce  solide  d'égale  résistance,  dans  le  cas  où  la  force  F 
a  une  valeur  quelconque,  inférieure  à  celle  que  nous  avons 
du  lui  supposer  il  n'y  a  qu'un  instant  et  qui  était  capable  de 
déterminer  la  rupture  du  solide.  Nous  avons,  pour  exprimer 
l'équilibre  de  ce  solide,  l'équation 

Ici  fx  n'est  plus  consUint;  il  varie  d'une  section  Iransvei-sale 
à  une  autre  du  solide,  et  si  nous  nous  servons  de  la  relation 
trouvée  entre  z  et  x,  nous  aurons 


y.=  ^,bz^  =  ]ba^(Ljiy 


D'après  cela,  l'équation  différentielle  qui  doit  nous  fournir 
la  forme  de  la  fibre  neutre  devient 

(%_3   F^_i_ 

En  intégrant,  et  obsenantque  y  et  -r^  doivent  être  nuls 
pour  jr  =  o,  on  trouve 
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telle  est  IVqiKilioii  de  la  courbe  siiivaut  laquelle  la  fibi^e 
neutre  est  dirigée.  Si  l'ou  y  fait  j?=/,  on  trouve  pour  la 
flèche  /",  produite  par  ractiou  de  la  force  F,  la  valeur 

F/' 


Celte  flèche  est  double  de  celle  que  la  même  force  produi- 
rait, si  le  solide  était  prismatique  et  avait  partout  la  même 
section  transversale  qu'à  rextr<'»mité  qui  est  encastrée:  pour 
s'en  assurer,  il  suflit  de  remplacer  ix  par  i  ba^  dans  la  for- 
mule qui  fournit  la  flèche/ relative  à  ce  cas  (§  198). 

[1  est  aisé  de  voir  (]U0>  d'une  part,  la  loi  de  variation  de 
répaisseur  du  solide,  d'une  extrémité  à  l'autre,  pour  que  ce 
solide  soit  d'égale  résistance,  et,  d'une  autre  part,  la  valeur 
de  la  flèche  produite  par  l'action  d'une  force  F  appliquée  à 
l'extrémité  libre,  perpendiculairement  à  la  longeur  générale 
du  solide  et  dans  le  jilan  de  symétrie,  peuvent  être  considé- 
rées comme  s'appliquant  sans  grande  erreur  à  un  solide  al- 
longé dont  les  sections  transvei'sales  n'auraient  pas  leurs 
centres  de  gravité  en  ligne  droite ,  avant  la  déformation  5 
pourvu  toutefois  que  ces  centres  de  gravité  soient  situés 
sur  une  ligne  qui  ne  s'i'carle  pas  trop  d'être  droite.  Dans  ce 
cas,  il  n'y  aurait,  parmi  les  résultats  que  nous  avons  trouvés, 
(|ue  l'équation  qui  détermine  la  forme  de  la  fibre  neutre 
après  la  déformation,  qui  ne  pourrait  pas  être  appliquée. 

Le  dynamomètre 

de  M.  Poncelel, /y^r. 

101,  se  compose  de 


Xy^ —  L  L 


!0  , 


^"^ — •       — irjj ^B    doux  lames  d'acier 

AB,  A'B',  dont  les 


***»•  *®*-  (extrémités  sont  réu- 

nies par  le  moyen  de  chapes  articulées  A  A',  BB'.  Chacune  des 
moitiés  C  A,  C  B,  C  A',  C  V  de  ces  lames  a  la  forme  du  solide 
d'égale  résistance  dont  nous  venons  de  nous  occuper.  Con- 
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roniiéiiieiil  à  la  remarque  que  nous  venons  de  faire,  on  ne 
s'astreint  pas  à  disposer  ces  lames  de  manière  que,  pour  cha- 
cune d'elle,  les  centres  de  gravité  des  diverses  sections  Irans- 
versaies  soient  exactement  en  ligne  droite;  on  les  construit 
au  contraire  de  manière  que  le  côté  intérieur  de  leur  contour 
soit  une  ligne  droite,  et  que  son  cùté  exlérieur  soit  formé  par 
deux  ares  de  parabole  ayant  les  extrémités  de  la  lame  pour 
sommets  respectifs,  et  le  coté  intérieur  pour  axe  commun.  Il 
est  facile  de  reconnaître  que-,  par  là,  on  fait  bien  décroître 
répaisseur  de  la  lame,  depuis  son  milieu  jusqu*à  chacune 
des  extrémités,  conformément  à  la  loi  trouvée  précédem- 
ment pour  un  pareil  solide  d*égalo  résistance.  Loi*squc  le 
dynamomètre  est  en  écpiilibre,  sous  l'action  de  forces  égales 
et  contraires,  appliquées  aux  milieux  C,  C  de  ses  deux  hunes 
et  tendant  à  écarter  ces  points  Tun  de  l'autre,  il  est  clair  que 
chacune  des  quatre  moitiés  CA,  CB,  C'A',  C'B'  des  lames  se 
trouve  dans  les  mêmes  conditions  que  le  solide  encastré  à 
l'une  de  ses  extrémités  que  nous  avions  considéré  tout 
d'abord  ;  l'accroissement  total  (ju'c'prouve  la  distance  des  mi- 
lieux C,  C  des  deux  lames  est  proportionnel  à  la  grandeur 
des  forces  qui  agissent  sur  c(;s  deux  points,  et  est  double  de 
ce  qu'il  serait  si  les  lames  avaient  dans  toute  leur  longueur  la 
même  épaisseur  qu'en  leurs  milieux  :  l'emploi  de  lames  à 
faces  paraboliques,  telles  que  nous  venons  de  les  définir,  au 
lieu  de  lames  prismatiques,  présente  donc  l'avantage  de  dou- 
bler la  sensibilité  de  l'appareil,  sans  diminuer  sa  résistance 
à  la  rupture. 

§  201.  Actions  iiiuluelleiii  de  doux  solides  qui  se 
touchent.  —  Lorsque  deux  solides  naturels  en  équilibre  se 
touchent  par  un  ou  plusieui's  points  d(î  leurs  surfaces,  les 
molécides  de  chacun  des  d(»ux  solides,  situées  dans  le  voisi- 
nage des  points  dc^  contact,  exercent  des  actions  sur  c(îlles  de 
rautr<^  solide  qui  se  trouvent  également  dans  le  voisinage  de 
ces  points.  Il  nous  est  impossible  de  considérer  séparément 
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rliaciiiic  (le  ces  actions  inoltViilaires,  pour  la  l'aire  entrer 
avec  toutes  les  autres  forces  dans  les  équations  qui  expri- 
ment ré<|uilibre  des  deux  solides  ;  nous  ne  pouvons  tenir 
compte  de  ces  actions  (pfen  les  prenanl  dans  leur  ensemble, 
et  leur  substituant  un  petit  nombres  de  forces  capables  de 
produire  le  même  effet.  Xous  allons  voir  quelle  idée  on  peut 
se  faire  de  ces  dernières  forces,  que  nous  regarderons  connue 
représentant  les  actions  que  les  deux  solides  exercent  Tun 
sur  rautr(>  aux  points  par  lesquels  il  se  touchent. 

Considérons  d'abord  un  solide  pesant,  un  boulet  de  fonte, 
par  exemple,  pose''  sur  une  table  qu*il  ne  touche  que  par  im 
seul  point.  En  réalitc's  le  boulet  touche  la  table  par  un  grand 
nombre  de  points  dont  Tensenible  occupe  une  certaine  éten- 
due superficielle,  en  raison  de  la  dr'formaiion  que  la  table  et 
le  boulet  éprouvent  Tun  et  Tautre;  une  petite  portion  de  la 
surface  du  boulet  s'aplatit  légèrement,  et  s'applique  sur  une? 
portion  correspondante  de  la  surface  de  la  table  qui  a  été 
rendue  légèrement  concave  par  la  pr(''senc(*  du  boulet  :  mais 
nous  ferons  abstraction  de  celte  déformation,  dans  le  lan- 
gage, et  nous  parlerons  du  contact  du  boulet  avec  la  table 
comme  si  c'était  simplemeni  le  contact  d'une  surface  sphéri- 
(jue  avec  une  surface  ])lane.  Le  bouh*t  étant  en  repos  sur  la 
table  dont  la  surface  est  supposer»  horizontale,  il  est  clair  que 
sou  poids  est  mis  en  é(iuilibi'e  par  l'ensemble  des  actions 
que  ses  moh'^cules  réprouvent  d(»  la  part  des  molécules  de  la 
table,  dans  le  voisinage  du  point  de  contact;  ces  forces  mo- 
léculaires, appliquées  au  boulet,  peuvent  évidemment  éti-e 
remplacées  par  une  force  unique  égale  et  contraire  au  poids 
du  boulet,  et  par  cons('»quent  dirigée  verticali;mentct  de  bas 
en  haut  :  cette  force  unique,  capable  de  produire  sin*  le  bou- 
let le  ménx^  effet  que  les  actions  moléculaires  dont  il  s'agit, 
constitue  ce  qu'on  nomme  la  pression  de  la  table  sur  le  bou- 
let. Les  actions  que  les  molécules  du  boulet  exercent  sur  les 
molécules  de  la  table  étant  respectivement  égales  et  cou- 
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traires  à  celles  qu'elles  éprouvent  de  la  pari  de  ces  mêmes 
molécules,  il  est  clair  qu'on  peut  également  leur  substituer 
une  force  unique  égale  et  contraire  à  la  précédente  :  cette 
seconde  force  constitue  ce  qu'on  nomme  la  pi>ession  du  boulet 
sur  la  Uible.  Aiusi,  dans  l'exemple  particulier  que  nous  con« 
sidérons  ici,  on  peut  regarder  chacun  des  deux  corps  comme 
exerçant  sur  l'autre  une  pi^ession  dirigée  suivant  la  normale 
commune  à  leurs  surfaces  menée  par  leur  point  de  coutact  : 
ces  deux  pressions  sont  égales  et  de  sens  contraii'es,  aussi 
bien  que  les  actions  qui  se  développent  entre  deux  molécules 
quelconques. 

Lorsqu'un  corps  pesant  est  en  repos  sur  une  table  dont  il 
touche  la  surface  par  plusieui's  points,  on  peut  regarder  les 
choses  comme  se  passant ,  pour  chaque  point  de  contact,  de 
la  même  manière  que  s'il  n'y  en  avait  pas  d'autre.  On  peut 
dire  que  le  corps  éprouve  de  la  part  de  la  table,  et  à  chacun 
de  ses  points  de  contact,  une  pression  dirigée  verticalement 
et  de  bas  en  haut;  et  de  même  on  peut  dire  que  le  corps 
exerce  sur  la  table,  en  ces  divers  points,  des  pressions  égales 
et  contraires  aux  précédentes.  Si  le  coips  touche  la  surface 
de  la  table  par  une  face  piano  d*une  c(;rUiine  étendue,  on 
peut  regarder  chaque  point  de  cette  face  plane  comme  él;ini 
un  point  de  contact;  dans  ce  cas,  on  considéreiti  le  coips 
comme  éprouvant  de  la  part  delà  table  une  pression  dirigées 
verticalement  et  de  bas  en  haut,  en  chatjne  point  de  la  sur- 
face de  contact,  et  comme  exerçant  en  inéme  temps  sur  la 
table,  en  ce  point,  une  pression  égale  et  contraire  à  la  pré- 
cédente. 

§  20t>.  L'n  coips  pesant  étant  dans  1  état  d'équilibn»  où 
nous  venons  de  le  considérer,  cVst-à-dire  reposant  sur  une 
table  à  surface  horizontale  qu'il  touche  par  un  certain  nombn* 
de  points,  supposons  qn  on  vienne  lui  appliquer  une  force  de 
traction  horizontale  F,  tendant  à  le  faire  glisser  sur  la  sur- 
face de  la  table.  Si  retti>  force  F  est  très-petite,  elle  ne  pit)- 
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duira  aucun  effet  :  le  corps  restem  immobile,  tout  aussi  bien 
que  si  elle  Q*agissait  pas.  Si  Ton  augmente  progressivement 
riutensité  de  la  force  F,  il  arrivera  bientôt  un  instant  oit  Tt^ 
qui)ibre  cessera  d*e\ister,  et  où  le  corps  commencera  à  se 
mettre  en  mouvement.  LVquilibre  continuant  a  subsister 
après  Tapplication  de  la  force  F,  tant  que  cette  force  n'a  pas 
atteint  la  valeur  pour  laquelle  le  corps  commence  à  glisser, 
il  faut  nécessairement  qu*il  se  développe,  entre  les  molécules 
du  coips  et  celles  de  la  table,  de  nouvelles  actions  qui  s'op- 
posent à  ce  que  la  force  F  produise  son  effet.  Ces  nouvelles 
actions  moléculaires,  nulles  d'abord,  lorsque  le  corps  n*élait 
soumis  qu'à  la  pesanteur,  augmentent  progressivement,  en 
même  temps  que  la  force  de  traction  F  à  laquelle  elles  font 
constamment  équilibre  ;  mais  elles  ne  peuvent  pas  augmenter 
au  delà  d'une  certaine  limite,  de  telle  sorte  qiu;,  si  la  foi'ce  F, 
en  croissant  continuellement,  les  amène  à  atteindre  cette  li- 
mite, le  moindre  accroissement  qu  éprouve  (encore  la  force  F 
détermine  le  gliss(*ment  du  coips.  L'ensemble  des  actions 
moléculaires  qui  se  développent  ainsi  pour  s'opposer  au  glis- 
sement du  corps,  considéré  à  l'instant  où  ces  actions  out  at- 
teint la  limite  (|u'elles  ne  peuvent  |>as  dépasser,  constitue  ce 
qu'on  nomme  la  rè^htanve  au  gligttemenf,  ou  simplement 
le  froitement;  ces  expressions  désignent  en  particulier  une 
force  unique  capable  de  U^nir  lieu  des  actions  moléculaires 
dont  il  s'agit,  forcer  qui  est  dirigée  dans  le  plan  horizontal 
qui  forme  la  surface  d(;  la  table,  et  en  sens  contraire  de  la  di- 
rection suivant  laquelle  la  lorcc^  F  tend  à  faire  glisser  le  cori)S 
sur  cette  surface.  L'intensité  tle  cette  résistance  au  glisse- 
ment est  évidemment  la  même   ([ue  celle  de  la  force  de 
traction  F,  au  moment  où  elle  est  devenue  assez  grande 
pour  que  le  corps  commence  à  glisser  en  cédant  à  son 
aciion. 

L'expérience  a  fait  connaître  les  lois  que  suit  le  frottement, 
tel  que  nous  venons  de  le  définir,  lorsqu'on  fait  varier  les 
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circonstances  dans  lesquelles  il  se  développe.  En  se  servant 
d*une  caisse,  dans  laquelle  on  meitaildes  corps  pesants  en 
quantité  plus  ou  moins  grande,  on  a  trouvé  que  la  force  de 
traction  F  nécessaire  pour  déterminer  son  glissement  sur  la 
surface  horizontale  sur  laquelle  elle  reposait,  variait  propor- 
tionnellement an  poids  total  de  la  caisse,  c*cst-à-dirc  pro- 
portionnellement ù  la  pression  qu*elle  exerçait  sur  cette  sur- 
face horizontale.  D*un  autre  côté,  (»n  faisant  varier  retendue 
de  la  face  d'appui  de  la  caisse,  sans  rien  changer  à  la  nature 
de  cette  face  et  au  poids  total  de  la  caisse,  on  a  trouvé  que 
la  force  de  traction  nécessaire  pour  produire  le  glissement 
ne  changeait  pas  de  grandeur.  On  en  a  conclu  les  deux  lois 
suivantes  :  l*'  le  fi^ottement  est  proportionnel  à  la  pression  ; 
2<*  le  frottement  est  indépendant  de  retendue  des  surfaces 
frottantes. 

Soit  N  la  pression  exercée  par  le  corps  que  Ton  considère 
sur  la  surface  sur  laquelle  on  cherche  à  le  faire  glisser.  Les 
deux  lois  précédentes  montrent  que  le  frottement  qui  se  dtv 
veloppe  sous  l'action  de  cette  pression  N,  peut  être  repré- 
senté par /N,/ étant  un  cocffîcient  qui  dépend  uniquement 
de  la  nature  des  surfaces  entre  lesquelles  le  glissement 

tend  à  se  produire.  Ce  coef- 
cienl  f,  qui  est  le  rapport 
du  frottement  à  la  pres- 
sion, se  nomme  coefficient 
de  frottement. 

§  203.  Nous  pouvons  ap- 
pliquer les  notions  précé- 
dentes au  cas  de  deux  so- 
lides S,  S',  fig,  102,  qui  ne 
se  touchent  que  par  un 
point  A.  Sous  Faction  des 
forces  aux(]uelles  ces  deux 
solides  sont  soumis,  ifse  dév(»loppe  en  A,  non-seulement  des 


Fig.  102. 
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pressions  normales  N,  N',  qui  s'opposent  à  ce  qne  les  solides 
pénètrent  l'un  dans  l'autre,  mais  encore  des  réactions  tan- 
gentieiles  R,  R',  qui  tendent  à  s'opposer  ik  ce  que  ces  deux 
solides  glissent  l'un  sur  l'autre.  Ces  réactions  R,  R',  égales  et 
contraires  l'une  si  l'autre,  comme  les  pressions  normales 
Ji'j  N',  ne  peuvent  pas  dépasser  en  intensité  la  valeur /N  du 
frottement  correspondant  à  ces  pressions,  /  étant  le  coeffi- 
cient de  frottement  relatif  à  la  nature  des  surfaces  des  deux 
solides  S,  S';  elles  peuvent  d'ailleurs  avoir  une  grandeur 
quelconque  comprise  entre  o  et  /N,  et  elles  peuvent  être  di- 
rigées d'une  manière  quelconque  dans  le  plan  tangent  com- 
mun aux  deux  solides  au  point  A. 

Soit  AB  la  ligne  qui  représente  la  pression  N  du  solide  S' 
sur  le  solide  S.  Poitons  sur  la  direction  de  la  réaction  tan- 
gentielle  R,  que  le  solide  S  éprouve  également  de  la  part  du 
solide  S',  une  longueur  AC  représentant  le  frottement /N  ; 
et  construisons  le  rectangle  A6DC,  sur  les  deux  lignes  AB, 
AC.  Construisons  de  même  le  recungle  ABFE,dans  lequel 
le  côté  A  Ë  représente  la  réaction  R.  La  diagonale  A  F  du  se- 
cond rectangle  représente  la  résultante  des  deux  actions 
normale  et  tangeniielle  que  le  solide  S  éprouve  de  la  part  du 
solide  S'  :  on  peut  regarder  cette  résultante  comme  étant 
l'action  totale  que  le  solide  S'  exerce  sur  le  solide  S.  Dire 
que  la  réaction  R  ne  peut  pas  dépasser/N,  cela  revient  évi- 
demment à  dire  que  Tanglc  F  AB  ne  peut  pas  dépasser  l'an- 
gle DAB.  Cet  angle  DAB,  que  nous  désignerons  par  a,  est 
déterminé  par  la  relation 

DB  /N  , 
^^"S^  =  ÂB=N-=-^' 
il  dépend  donc  uniquement  du  coefficient  de  frottement  y,  et 
par  conséquent  de  la  nature  des  surfaces  des  deux  solides, 
dans  le  voisinage  du  point  A  :  on  lui  donne  le  nom  d'angle 
de  frottefnent.  Ainsi,  l'action  totale  A  F  que  le  solide  S' 
exerce  sur  le  solide  S  fait  nécessairement  avec  la  normale 
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A  6  un  angle  plus  petit  que  Tanglcde  frottement.  Innagmous 
que  la  ligne  A  D  tourne  autour  de  la  normale  A  B ,  et  qu*elle 
décrive  ainsi  un  cône  de  révolution  ayant  cette  normale  pour 
axe  :  nous  pourrons  énoncer  autrement  la  condition  qui 
vient  d*étre  indiquée,  et  dire  que  Taction  A  F  du  solide  S' sur 
le  solide  S,  au  point  A,  est  nécessairement  dirigée  à  Tinté- 
rieur  de  ce  cdne,  dont  l'angle  au  sommet  dépend,  comme 
nous  venons  de  le  voir,  uniquement  de  la  nature  des  surfaces 
des  deuK  solides.  L'action  totale  que  le  solide  S  exerce  sur 
le  solide  S' étant  égale  et  contraire  à  celle  qu'il  en  éprouve, 
on  peut  dire  également  que  celte  action  de  S  sur  S' doit  être 
dirigée  à  l'intérieur  d'un  cône  <'*gal  au  précédent,  ayant  son 
sommet  en  A  et  son  axe  dirigé  suivant  AB'.  Les  deux  cônes 
dont  il  vient  d'être  question  sont  évidemment  les  deux  nap- 
pes d'une  môme  surface  conique  ayant  la  normale  commune 
BAB'  pour  axe,  le  point  A  pour  sommet,  et  l'angle  de  frot- 
tement a  pour  angle  des  génératrices  avec  l'axe. 

Lorsque  deux  solides  se  touchent  par  plus  d'un  point,  on 
peut  répéter  pour  chaque  point  de  contac^t  ce  que  nous  ve- 
nons de  dire  dans  le  cas  où  il  n'y  en  avait  qu'un  seul  :  les 
actions  égales  et  contraires  que  les  deux  solides  exercent 
l'un  sur  l'autre ,  en  chacun  de  leurs  points  de  contact,  sont 
nécessairement  dirigées  à  rintériour  des  deux  nappes  oppo- 
sées d'une  surface  conique  ayant  pour  axe  la  normale  com- 
mune en  ce  point  de  contact,  pour  sommet  ce  point  même, 
et  pour  angle  des  génératrices  avec  Taxe  Tangle  de  frotte- 
mont  correspondant. 

L'angle  do  la  surface  conique,  à  l'intérieur  de  laquelle  les 
actions  mutuelles  de  deux  solides  en  un  de  leui^s  points  de 
contact  doivent  nécessairement  être  dirigées,  a  une  valeur 
plus  ou  moins  petite  suivant  que  le  coefficient  de  frottement 
correspondant  aux  doux  surfaces  qui  se  touchent  on  ce  point, 
est  lui-même  plus  ou  moins  petit.  Si  l'on  supposait  que  c« 
coefficient  de  frottement  fût  nul,  la  surface  conique  se  rédui- 
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raît  à  son  axe,  et,  par  conséquent,  les  actions  mutuelles  des 
deux  solides  ne  pourraient  avoir  qu*une  seule  direction,  celle 
de  la  normale  commune  à  leurs  surfaces  menée  par  le  point 
de  contact.  C*est  dans  ce  cas  idéal  que  nous  nous  sommes 
placés,  lorsque  nous  avons  considéré  l'équilibre  d'un  point 
matériel  assujetti  à  rester  sur  une  couri[)e  fixe  ou  sur  une  sur^ 
face  fixe  (§§  126  et  134). 

§  20/i.  ÉqalUbre  de  deax  solides  qui  se  teachent.  — 
Si  deux  solides  S,  S'  en  équilibre  se  touchent  par  un  seul 
point,  il  doit  y  avoir  équilibre  entre  toutes  les  forces  qui 
agissent  sur  chacun  d'eux,  c'est-à-dire  entre  les  forces  qui 
lui  sont  directement  appliquées  et  l'action  qu'il  éprouve  de 
la  part  de  l'autre  solide,  au  point  où  ils  se  touchent.  Il  suit 
de  là  que,  si  l'on  considère  chacun  des  deux  solides  comme 
étant  invariable  de  forme,  et  si  l'on  compose  entre  elles  les 
forces  qui  lui  sont  directement  appliquées,  en  laissant  de  côté 
l'action  qu'il  éprouve  de  la  part  de  l'autre  solide,  on  devra 
nécessairement  trouver  pour  ces  forces  une  résultante  uni- 
que égale  et  dircclemenl  opposée  à  cette  action.  D'après  cela 
il  est  aisé  de  voir  que,  pour  que  les  deux  solides  S,  S' soient 
en  équilibœ,  il  faut  :  1"*  que  toutes  les  forces  directement  ap- 
pliquées à  l'un  quelconque  de  ces  deux  solides  aient  une  ré- 
sultante dirigée  vers  le  point  par  lequel  ils  se  touchent  ; 
2<*  que  la  résultante  des  forces  directement  appliquées  au  so- 
lide S  soit  égale  et  contraire  à  la  résultante  des  forces  direc- 
tement appliquées  au  solide  S'  ;  3°  que  ces  deux  résultantes 
soient  dirigées  à  l'intérieur  des  deux  nappes  de  la  surface  co- 
nique ayant  pour  sommet  le  point  de  contact  des  deux  soli- 
des, pour  axe  la  normale  commune  en  ce  point,  et  pour 
angle  des  génératrices  avec  l'axe,  l'angle  de  frottement  cor- 
respondant à  la  nature  des  surfaces  qui  se  touchent;  W"  enfin 
que  ces  deux  résultantes  agissent  dans  des  sens  tels  qu'elles 
tendent  à  appuyer  les  deux  solides  l'un  contre  l'autre,  et  non 
à  les  séparer  l'un  de  l'autre. 
25, 
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Lorsque  deux  solides  en  équilibre  se  touchent  par  plu- 
sieurs points,  les  forces  directement  appliquées  à  Fun  d^eux 
S  sont  mises  en  équilibre  par  les  actions  qu'il  éprouve  de  la 
part  de  Tautre  solide  S'  aux  divers  points  par  lesquels  ils  se 
touchent;  et  comme  ces  actions  de  S'  sur  S  n*ont  pas  néces- 
sairement une  résultante  unique,  il  s'ensuit  que,  pour  l'équi* 
libre,  il  n'est  pas  nécessaire  non  plus  que  les  forces  directe- 
ment appliquées  au  solide  S  aient  une  résultante  unique. 
Tout  ce  que  nous  pouvons  dire  ici  d'une  manière  générale, 
c'est  que  les  forces  directement  appliquées  au  solide  S,  et  les 
actions  que  ce  solide  S  exerce  sur  le  solide  S',  constituent 
deux  systèmes  de  forces  équivalents  (§  180);  puisque  l'un  et 
l'autre  de  ces  deux  systèmes  de  forces  est  mis  en  équilibre  par 
l'ensemble  des  actions  de  S'  sur  S. 

§  205.  Consi- 
dérons en  parti- 
culier deux  soli- 
des S,  S',  qui  se 
touchent  par  plu- 
sieurs points  A, 
B,  C,  D,...  fig, 
103,  tous  situés 

Fig.  103.  , 

dans  un  même 
plan  P.  Supposons  que  les  parties  matérielles  du  solide  S 
qui  se  trouvent  sur  les  perpendiculaires  au  plan  P  menées 
par  les  points  de  contact  A,  B,  C, . . .  et  dans  le  voisinage  de 
ces  points,  soient  toutes  placées  d'un  même  côté  du  plan 
P;  et  que  par  conséquent  les  parties  matérielles  du  solide  S' 
situées  sur  les  mêmes  perpendiculaires  et  dans  le  voisinage 
des  mêmes  points  A ,  B ,  C, . . .  soient  toutes  placées  de 
l'autre  côté  de  ce  plan.  Supposons  en  outre  que  les  forces 
directement  appliquées  au  solide  S  aient  une  résultante 
unique  R,  ce  qui  entraîne  nécessairement  comme  consé- 
quence que  les  forces  directement  appliquées  au  solide  S' 


A.. 
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aient  aussi  une  résultante  unique  R'  égale  et  contraire  à  la 
précédente. 

La  résultante  R  des  forces  directement  appliquées  au 
solide  S  est  équivalente  au  système  des  actions  que  ce  so- 
lide S  exerce  sur  le  solide  S',  aux  divers  points  de  contact 
A ,  B,  C, . . .  9  ainsi  que  nous  venons  de  le  voir  il  n*y  a  qu'un 
instant;  cette  force  R  est  donc  aussi  la  résultante  des  actions 
de  S  sur  S',  et  son  moment  par  rapport  à  une  droite  quelcon- 
que tracée  dans  le  plan  P  est  égal  à  la  somme  des  moments  de 
ces  actions  de  S  sur  S' par  rapport  à  la  même  droite  (§  180). 

Cela  posé,  construisons  un  polygone  convexe  ABDFH 
ayant  pour  sommets  des  points  pris  parmi  les  points  de  con- 
tact A,  B,  C,  D, . . .  des  deux  solides,  et  contenant  à  son  inté- 
rieur ou  sur  SCS  côtés  tous  ceux  de  ces  points  de  contact  qui 
ne  sont  pas  à  ses  sommets.  D'après  ce  que  nous  admettons, 
les  diverses  actions  de  S  sur  S' tendent  toutes  à  repousser  les 
points  A,  B,  C, . . .  du  solide  S'  d'un  même  côté  du  plan  P,  et 
par  suite  la  résultante  R  de  ces  actions  doit  aussi  tendre  à 
repousser  le  solide  S'  de  ce  même  côté  du  plan  P  ;  les  mo- 
ments de  ces  actions  de  S  sur  S',  par  rapport  au  côté  AB  du 
polygone  que  nous  venons  de  former,  sont  donc  tous  de  même 
signe,  et  le  moment  de  la  force  R  par  rapport  à  ce  côté  a 
par  conséquent  le  même  signe  que  chacun  d'eux  :  donc  la 
direction  de  la  force  R  doit  percer  le  plan  P  en  un  point  si- 
tué, par  rapport  à  la  ligne  A  B,  du  même  côté  que  les  points 
de  contact  C,  D,  E, . . .  qui  ne  sont  pas  sur  cette  ligne.  Ce 
que  nous  venons  de  dire  pour  le  côté  AB  du  polygone  con- 
vexe A  BD  Fil,  nous  pouvons  le  répéter  pour  chacun  de  ses 
autres  côtés  ;  nous  en  conclurons  nécessairement  que  la  di- 
rection de  la  force  R  doit  percer  le  plan  P  à  l'intérieur  de  ce 
polygone  convexe,  auquel  on  donne  le  nom  de  polygone 
d'appui  des  deux  solides.  Il  faut  en  outre,  bien  entendu, 
que  la  force  R  tende  à  appuyer  le  solide  S  sur  le  solide  S',  et 
non  à  récaiier  de  ce  dernier  solide. 
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Si,  outre  les  hypothèses  précédentes,  nous  admettons 
encore  que  le  coeflicienldc  frottement  soit  le  même  pour  les 
divers  points  de  contact  Â,B,C, D,...  des  deux  solides 
S,  S',  chacune  des  actions  de  S  sur  S'  ne  pourra  pas  faire 
avec  la  perpendiculaire  au  plan  P  un  angle  plus  grand  que 
l'angle  de  frottement  commun  aux.  divers  points  de  contact; 
d'ailleurs,  on  peut  évidemment  trouver  la  grandeur  et  la  di- 
rection de  la  force  K  en  transportant  les  actions  de  S  sur  S' 
parallèlement  à  elles-mc^mes  au  point  où  cette  force  R  perce 
le  plan  P,  et  les  composant  ensuite  à  l'aide  du  polygone  des 
forces  :  il  est  aisé  d'en  conclure  que  la  force  K  cUe-ménie  ne 
peut  pas  faire  avec  la  perpendiculaire  au  plan  P  un  angle 
plus  grand  que  l'angle  de  frottement  dont  il  vient  d'être 
question. 

Nous  n'avons  particularisé  en  aucune  manière  le  nombre 
des  points  de  contact  A,  B,  C,  D . . . ,  que  nous  avons  suppo- 
sés tous  situés  dans  un  même  plan,  et,  par  conséquent,  tout 
ce  que  nous  venons  de  dire  est  applicable  au  cas  où  les 
deux  solides  S,  S' se  toucheraient  dans  toute  l'étendue  d'une 
face  plane. 

§  206.  Éqalllbre  d'an  sellde  peMint  pesé  sur  un 
plan.  —  Un  corps  solide,  soumis  à  la  seule  action  de  la  |)e- 
santcur,  et  posé  sur  un  plan,  c'est-à-dire  sur  une  face  plane 
d'un  autre  corps,  rentre  évidenunent  dans  le  cas  que  nous 
venons  d'étudier  d'une  manière  g<hiéi*ale  (§  205).  Les  actions 
de  la  pesanteur  sur  les  diverses  parties  du  corps  ont  une  i*é- 
sultante  égale  à  son  poids,  agissant  suivant  la  verticale  me- 
née par  son  centre  de  gravité,  et  de  haut  en  bas.  Pour  que 
le  corps  soit  en  équilibre,  il  faut  :  1*"  que  la  verticale  menée 
par  son  centre  de  gravité  perce  le  plan  sur  lequel  il  repose  à 
l'intérieur  du  polygone  d'appui,  tel  que  nous  l'avons  déûni; 
2*  que  l'angle  compris  entre  la  verticale  et  la  perpendicu- 
laire au  plan,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  l'angle  que  le 
plan  fait  avec  l'horizon,  soit  inférieur  à  l'angle  de  frottement 
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correspondant  à  la  nature  des  surfaces  qui  sont  en  contact. 

Dans  le  cas  particulier  où  le  corps  que  Ton  considère  est 
posé  sur  un  plan  horizontal,  la  seconde  condition  est  tou- 
jours satisfaite  ;  on  n*a  donc  qu*à  se  préoccuper  de  la  pre- 
mière condition,  pour  savoir  si  le  corps  est  ou  n*est  pas  en 
équilibre  dans  une  position  donnée. 

Cherchons  à  nous  rendi'e  compte  de  la  grandeur  des  pres- 
sions qu*un  corps  pesant,  posé  sur  un  plan  horizontal,  exerce 
en  ses  divers  points  d*appui  ;  et  considérons  pour  cela  les 
divers  cas  qui  peuvent  se  pi*ésenler,  eu  égard  au  nombre  des 
points  d'appui.  Si  le  corps  ne  s'appuie  que  par  un  seul  point , 
il  ne  peut  être  en  équilibre  qu'autant  que  son  centre  de  gra- 
vité est  situé  sur  la  verticale  menée  par  ce  point  d'appui,  et 
la  pression  qu'il  exerce  en  ce  point  est  évidemment  égale  à 

£'""• — -j -|     son  poids.  Si  le  corps  s'appuie  par 

Fig.  104.  deux  points  A,  B,  fig,  104,  la  ver- 

ticale menée  par  son  centre  de  gravité  doit  percer  le  plan, 
sur  lequel  il  repose,  en  un  point  C  situé  sur  la  droite  qui 
passe  par  les  deux  points  A,  B,  et  entre  ces  deux  points  ; 
il  suflit  de  décomposer  le  poids  P  du  corps,  appliqué  .sui- 
vant celte  verticale,  en  deux  composantes  parallèles  agis- 
sant sur  les  points  A  et  B,  pour  avoir  les  pressions  exercées 

.    . PXCB 
par  le  corps  en  ces  deux  points  :  on  trouve  amsi  — j-— 

. . ,        PXAC 
pour  la  pression  au  point  A,  et  pour  la  pression  au 

AU 

JL _^J  point  B.  Si  le  corps  s'appuie  partmis 

points  A,  B,  (',  non  situés  en  ligne 

^      /'  droite, /îflT.  105,  la  verticale  menée 

\         y'  par  son  centre  de  gravité  doit  per- 

\  /'  cer  le  plan  en  un  point  D  situé  à  l'in- 

c"^*  térieur  du  triangle  ABC;  les  pres- 

Hg.  105.  gj^^g  ^^j,j|  ç^^gpçg  5JIP  |g  pijm  ^  jnix 

points  A,  B,  C,  seront  trois  forces  parallèles  ayant  pour  ré- 
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sultante  une  force  verticale  égale  à  son  poids  P  et  appli- 
quée au  point  D  ;  le  moment  de  cette  résultante  P  par  rap- 
port au  plan  vertical  mené  par  BC  sera  égal  au  moment 
de  la  composante  appliquée  en  A  par  rappoil  au  même  plan 
vertical  (§  15S),  et  par  suite  cette  composante  et  la  résul- 
tante seront  entre  elles  dans  le  i*appoit  inverse  des  distances 
de  leurs  points  d'application  A  et  D  au  côté  BC,  c*est-à-rdire 
dans  le  rapport  invci-se  des  surfaces  des  triangles  B  AC,  BDC  : 
donc  les  pressions  exercées  par  le  corps  en  chacim  de  ses 
trois  points  d'appui  A,  B,  C,  auront  respectivement  pour 

PxBDC    PxADC    PxADB 
valeurs     ^g^     '      ABC     '     ABC    ' 

Si  le  nombre  des  points  d*appui  du  corps  avec  le  plan  est 
supérieur  à  trois,  il  n*est  plus  possible  de  déterminer  les 
pressions  qu'il  exerce  en  chacun  de  ses  points  d'appui,  par 
la  seule  connaissance  de  la  position  que  la  verticale  menée 
par  son  centre  de  gravité  occupe  par  rapport  à  ces  points; 
on  peut  en  effet  trouver  une  infinité  de  systèmes  de  forces 
parallèles  et  de  même  sens  appliquées  à  ces  points  d'appui, 
qui  aient  pour  résultante  le  poids  P  du  corps  appliqué  à  son 
centre  de  gravité  :  on  peut  prendre  arbitrairement  les  va- 
leurs de  ces  pressions,  à  Texceplion  de  trois  d'entre  elles, 
sans  toutefois  dépasser  certaines  limites  pour  ces  valeurs,  et 
on  en  conclut  facilement  les  grandeurs  des  trois  pressions  res- 
tantes, de  manière  que  la  résultante  de  toutes  ces  pressions 
soit  égale  au  poids  du  corps  et  soit  dirigée  suivant  la  verti- 
cale du  centre  de  gravité.  La  même  difficulté  se  présente  éga- 
lement lorsque  le  corps  s'appuie  par  trois  points  situés  sur  une 
même  ligne  droite  ;  la  détermination  des  pi*essions  exeraies 
par  le  corps  en  chacun  de  ces  trois  points  d'appui  ne  peut  pas 
s'effectuer  par  la  seule  connaissance  du  point  où  la  verticale 
menée  par  le  centre  de  gravité  du  corps  rencontre  la  droite 
menée  par  ces  trois  points  d'appui.  Les  pressions  que  le  corps 
exerce  sur  le  plan,  aux  divers  points  par  lesquels  il  le  touche, 
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ne  sont  cependant  pas  indéterminées  :  mais  on  ne  peut  les 
trouver  qu'autant  que  l*on  connaît  la  nature  du  coips  pesant 
que  Ton  considère,  que  Ton  sait  quelle  est  la  rigidité  ou  la 
flexibilité  plus  ou  moins  grande  quMl  présente  dans  ses  di- 
verses parties,  et  que  Ton  sait  également  comment  se  com- 
porte le  corps  à  face  plane  et  horizontale  sur  lequel  il  s'ap- 
puie sous  Faction  des  pressions  que  ce  second  corps  éprouve 
de  la  part  du  premier.  La  question  que  nous  allons  traiter 
dans  le  paragniphe  suivant  montrera  comment  cette  con- 
naissance de  la  nature  des  deux  corps  permet  d'effectuer  la 
détermination  des  pressions  aux  différents  points  par  lesquels 
ils  se  touchent. 

§  307.  Considérons  un 
solide  S,  fig,  106,  repo- 
sant sur  un  plan  horizontal 
par  une  face  plane  rcctîin- 
gulaire  A  B,  qui  est  repré- 
sentée en  vraie  grandeur 
en  aba'h'.  Supposons  que 
la  surface  latérale  du  so- 
lide, dans  le  voisinage  de 
la  face  d'appui  AB,  soit 
formée  de  plans  perpendi- 
culaires à  cette -face  me- 
nés par  ses  quatre  côtés; 
Fig.  106.  et  que  le  centre  de  gravite 

G  du  solide  se  trouve  dans  le  plan  vertical  qui  passe  par  les 
milieuxm,  n  des  côtés  a  a\  h  h'  de  la  face  d'appui.  Supposons 
en  outre  que  la  surface  plane  sur  laquelle  le  corps  S  repose 
présente  une  grande  rigidité,  et  reste  plane  malgré  la  légère 
dépression  que  le  poids  du  corps  lui  fait  subir;  que  le  solide 
S  soit  partout  également  compressible  sous  l'action  des 
forces  qui  peuvent  lui  être  appliquées,  du  moins  dans  la 
partie  qui  avoisinesa  face  d'appui  AB;  enfin  que,  en  raison 
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de  cette  égale  compressibilité,  les  molécules  qui  étaient  pri- 
mitivement dans  un  plan  CD  parallèle  à  la  face  AB  et  trè»- 
voisin  de  cette  face,  avant  que  le  solide  ne  fût  soumis  aux 
pressions  qu'il  éprouve  de  bas  en  haut  sur  cette  face  d*appui, 
se  trouvent  encore  dans  un  même  plan  CD',  après  la  défor- 
mation que  ces  pressions  lui  ont  fait  subir.  Prenons  en  par- 
ticulier dans  le  solide  un  prisme  vertical  HL,  à  base  infini- 
ment petite  6),  s'étendant  entre  les  plans  ÂB,  C  D,  avant  que 
le  solide  ait  été  dt^formé  dans  le  voisinage  de  sa  face  d'ap- 
pui ;  ce  prisme  s'est  raccourci,  par  suite  des  pressions  quil 
éprouve  à  ses  deux  extrémités,  et  sa  longueur  qui  était 
primitivement  HL,  s'est  réduite  à  HL'  :  LU  est  donc  la 
quantité  dont  sa  longueur  a  diminué,  et  par  conséquent  on 
aura  pour  la  pression  p  que  la  base  inférieure  od  de  ce 
prisme  éprouve  de  la  part  du  plan  d'appui  (§  196) 

^     LL' 
^  HL 

Cette  formule  fournira  les  valeurs  de  la  pression  p  que  le 
solide  éprouve  sur  les  divers  éléments  oo  dans  lesquels  on 
peut  concevoir  que  la  face  d'appui  soit  décomposée,  pourvu 
qu'on  y  attribue  à  L  L' la  valeur  qui  convient  à  chacun  de 
ces  éléments;  quant  aux  quantités  E  et  II  L,  elles  ne  varient 
pas,  parce  que,  d'une  part,  le  solide  est  supposé  également 
compressible  dans  toute  l'étendue  de  sa  face  d'appui,  et  d'une 
autre  part,  les  plans  parallèles  AB,  CD,  sont  partout  égale- 
ment distants.  Toutes  les  pressions  telles  que  p  sont  veili- 
cales  et  dirigées  de  bas  en  haut,  et  leur  résultante  doit  être 
égale  et  directement  opposée  au  poids  P  du  solide  appliqué 
à  son  centre  de  gravité  G.  Ces  pressions  sont  d'ailleurs  pro- 
portionnelles aux  produits  o).  LL',  dont  chacun  représente  le 
volume  de  la  portion  du  prisme  II L  qui  est  comprise  entre 
les  plans  CD,  CD'.  Il  est  aisé  d'en  conclure  que  la  résul- 
tante de  ces  pressions/)  passe  par  le  centre  de  gravité  de  la 
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tranche  du  solide  comprise  entre  les  plans  CD,  CD',  en 
supposant  toutefois  que  cette  ti*anche  soit  homogène;  et 
qu*en  outre  cette  résultante  a  pour  valeur  le  produit  du  vo- 

£ 

lume  de  la  tranche  CD  CD'  par  le  facteur  rr^p. 

n  L 

Nous  voyons  par  là  que  le  solide  S  doit  éprouver,  sous 
l'action  de  son  poids,  une  déformation  telle  que  la  verticale 
menée  par  son  centre  de  gravité  G  passe  par  le  centre  de 
gravité  du  volume  CDC  D' considéré  comme  un  corps  homo- 
gène ;  et  les  pressions  que  ce  solide  éprouve  sur  les  divers 
éléments  égaux  de  sa  face  d'appui  AB,  sont  proportionnelles 
aux  portions  des  verticales  menées  par  ces  éléments  qui  sont 
comprises  entre  les  plans  CD,  CD'.  Le  centre  de  gravité  G 
étant  situé  par  hypothèse  dans  le  plan  vertical  dont  la  trace 
horizontale  estfnn,  il  est  aisé  de  voir  que  i*intei*section  des 
plans  CD,  CD'  doit  être  parallèle  aux  côtés  aa'j  hb'  de  la 
face  d'appui  du  solide;  et  le  centre  de  gravité  du  corps  ho- 
mogène compris  entre  ces  deux  plans  coïncide  avec  le  centre 
de  gravité  du  trapèze  suivant  lequel  ce  corps  est  coupé  par  le 
plan  vertical  mené  par  mn.  On  voit  d'après  cela  que  les 
pressions  sont  les  mêmes,  pour  les  divers  éléments  égaux  de 
la  face  d*appui  qui  sont  situés  sur  une  parallèle  quelconque 
aux  côtés  a  a' y  h  h'  de  cette  face  ;  et  que,  si  Ton  suppose  que 
la  verticale  menée  par  le  point  G  passe  par  un  point  0  plus 
rapproché  de  Ai' que  de  a  a',  les  pressions  sur  les  éléments 
égaux  de  la  face  d'appui  augmenteront  constamment  depuis 
le  côté  a  a'  de  celte  face,  jusqu'au  côté  h  h'.  Soient  /•  et  it  les 
longueurs  des  côtés  «A,  a  a'  de  la  face  d'appui.  La  pres- 

p 
sion  totale  que  supporte  cette  face  étant  égale  à  P,  on  a  — 

pour  la  pression  moyenne  rapportée  à  l'unité  de  surface,  et 

par  cons(*quent  P  —  pour  la  pression  que  supporte  un  élé- 

ment  0)  situé  à.  égale  distance  des  côtés  aa\  bb\  D'après 
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cola,  il  <'sl  aisé  de  voir  que,  pour  un  élément  tù  situe  ItMit 
près  de  i*aréte  hh'  la  pression  p  qui  est  plus  grande  que  par- 
tout ailleurs,  a  pour  valeur 

««    DD' 

EE' étant  la  ligne  qui  joint  les  milieux  des  côtés  non  paral- 
lèles dans  le  trapèze  CDCD'. 

Concevons  maintenant  que,  par  un  changement  de  rormc 
de  la  partie  supérieure  du  solide,  nous  déplacions  son  a^ulre 
de  gravité  G^  sans  le  faire  sortir  du  plan  veitical  mené  par 
m?i.  Le  trapèze  CD  CD'  devra  changer  de  forme  eu  même 
temps,  de  manière  que  son  centra  de  gravité  se  trouve  tou- 
joui's  sur  la  verticale  menée  par  le  point  G.  Si  la  projection 
horizontale  0  du  centre  de  gravité  G  se  rapproche  du  côté 
h  h'  de  la  base,  sans  que  le  poids  total  P  du  solide  change, 
le  côté  D  D'  du  ti-apèze  doit  augmenter,  et  le  côté  CC  doit 
diminuer  de  la  môme  quantité  ;  car  il  faut  que  le  volume 
compris  entre  les  plans  CD,  CD'  reste  le  même,  et  par 
conséquent  aussi  la  surface  du  trapèze  CDCD',  ce  qui  fait 
que  la  demi-somme  EE'  des  côtés  CC,  et  DD'  doit  conser- 
ver la  même  grandeur.  Lorsque  On  ne  sera  plus  que  le  tiers 
de  ahj  le  côté  CC  du  trapèze  se  réduira  à  zéro,  et  le  ti*apèze 
se  changer^  en  un  triangle  dans  h^quei  le  côté  D  D'  opposé 
au  sommet  C  sera  double  de  EE'  ;  aloi*s  la  pression  p  suppo^ 
tée  par  un  élément  o)  de  la  face  d'appui  situé  tout  près  do 

côté  A  A' deviendra  égale  à  2P--,  c'est-à-dire  qu'elle  sera 

rs 

double  de  la  pression  moyenne  rapportée  à  un  élément  dt^ 
même  étendu<*.  Si  la  projection  horizontale  0  du  centre  de 
gravité  G  se  rapproche  encore  de  bh\  la  ligne  CD'  qui  est 
venue  précédemment  passer  par  le  point  C,  doit  s  élever  au- 
dessus  de  ce  point  C  et  sabaisser  encore  au-dessous  du 
point  D;  cela  indique  que  la  prassion  tend  à  devenir  néga- 
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tive  dans  le  voisinage  de  rareté  a  a  de  la  Tace  d'appai, 
c'est-à-dire  à  se  changer  en  une  traction.  C'est  ce  qui  arrive- 
rait en  effet  si  la  face  d*appui  était  collée  sur  le  plan  sur  le- 
quel elle  repose.  Mais,  comme  cette  face  d*appni  est  simple- 
ment posée  sur  le  plan,  les  choses  ne  peuvent  pas  se  passer 
ainsi;  le  solide  S  ne  peut  éprouver  que  des  pressions  de  la 
part  du  plan  qui  le  supporte.  Dans  ce  cas,  les  pressions  ne 
s'exenrent  plus  sur  toute  la  surface  du  rectangle  abab'\  une 
portion  de  ce  rectangle,  située  vers  Tarétc  aa\  n*est  plus 
pressée  en  aucun  de  ses  points  ;  et  la  portion  restante,  qui 
supporte  la  pi-ession  totale  P,  est  un  autre  rectangle  qui  se 
trouve  dans  le  cas  où  était  lo  rectangle  tout  entier,  lorsque 
0/1  était  égal  au  tiers  àeab.  Si  nous  nommons  i  la  distance 
0/1  devenue  plus  petite  que  le  tiers  de  a  A,  .1  c  et  «  seront  les 
deux  côtés  de  la  portion  de  la  face  aba  h'  qm  s*appuie  réel- 

lemenl  sur  le  plan  :  P —  est  la  pression  movenne  sur  un  élé- 

ment  tù  de  celle  surface  ;  et  2  P — —  est  la  pression  supportée 

par  un  élément  «  situé  tout  près  de  TanHe  bb\ 

On  voit  par  la  valeur  que  nous  venons  de  trouver  pour  la 
pression  sur  un  élément  o)  voisin  de  bb\  (|ue  celle  pix^ssion 
augmente  à  mesure  que  •  diminue.  Soit  Rco  la  pcession  ca- 
pable de  déterminer  IVerasement  du  prisme  élémentaire  qui 
u  pour  base  w.  Si  Ion  pose 

2P  — =  Ro>, 

im  en  lire 

,   P 

L^tte  valeur  de  e  est  la  limite  au  delà  de  laquelle  on  ne  doit 
pas  faire  décroître  la  disUuice  e  ou  O  /i,  sans  quoi  le  solide  S 
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s*écraserait  dans  le  voisinage  de  Tarête  bh'.  Nous  sommes 
conduits  par  là  à  ajouter  quelque  chose  à  la  condition  d'équi- 
libre du  solide  pesant  S  posé  sur  un  plan  horizontal.  Nous 
avions  trouvé  que  cet  équillibre  ne  pouvait  avoir  lieu  qu*an- 
tant  que  la  verticale  menée  par  le  centre  de  gravité  G  du 
solide  perçait  le  plan  en  un  point  situé  à  rintérieur  du  rec- 
tangle aba'b'  qui  constitue  son  polygone  d*appui;  nous 
voyons  qu'il  faut  en  outre  que  cette  verticale  passe  à  l'inté- 
rieur de  ce  rectangle,  à  une  distance  suffisamment  grande  de 
chacun  de  ses  côtés. 

On  comprend  toute  l'importance  que  peuvent  avoir  des 
considérations  analogues  aux  précédentes,  toutes  les  fois 
que  l'on  a  à  s'occuper  de  l'équilibre  de  corps  solides  se  tou- 
chant par  des  faces  planes,  comme  cela  a  lieu  dans  les  cons- 
tructions en  pierres,  et  en  particulier  dans  les  voûtes. 


-•a«- 


CHAPITRE  VI. 


KQUI  LIBRE     bES     FLTIDES. 


§  208.  Los  fluides  (  liquides  ou  gaz)  sont  des  corps  dont 
les  molécules  sont  extiH^uiement  mobiles  les  unes  par  rap- 
port aux  autres.  Lorsqu*on  cherche  ù  faire  glisser  les  diffé- 
rentes parties  d'une  masse  fluide  les  unes  sur  les  autres,  on 
n^éprouve  pas  de  résistance  analogue  à  celle  qui  se  déve- 
loppe dans  le  glissement  des  corps  solides  et  que  nous  nom- 
mons frottement.  L'absence  absolue  du  frotienicnt,  entre  les 
diverses  parties  d'un  fluide  qui  se  déplacent  les  unes  par 
rapport  aux  autres,  ^H)nstilue  la  fluidité  parfaite.  Les  li- 
quides et  les  gaz,  tels  qu'ils  existent  dans  la  nature,  sont  en 
général  extrêmement  près  de  pn^senter  cette  fluidité  par- 
faite, surtout  lorsqu'ils  sont  en  équilibre  absolu  ou  relatif. 
Nous  supposerons  dans  ce  chapitre  qu'ils  jouissent  complè- 
tement de  cette  propriété.  La  vérification  expérimentale 
des  résultats  auxquels  nous  paniendrons  ainsi,  monti*e  que, 
en  faisant  cette  hypothèse,  nous  ne  nous  écartons  pas  sensi- 
blement de  la  réalité. 

Lorsqu'un  liquide  est  contenu  dans  un  vase,  et  qu'on 
cherche  ù  diminuer  le  volume  qu'il  occupe  en  le  compri- 
mant dans  ce  vase,  on  ne  peut  pas  y  parvenir  :  le  liquide 
cqnservc  le  volume  qu'il  avait  d'abord,  ou  du  moins  la  dimi- 
nution de  volume  qu'il  éprouve  est  si  faible  qu'on  a  beau- 
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coup  de  peine  à  s'en  apercevoir.  C'est  ce  qui  Tait  qu'on 
donne  aux  liquides  le  nom  de  fluides  incompressibles.  Dans 
ce  qui  suit,  nous  traiterons  les  liquides  comme  jouissant 
d'une  incompressibilité  absolue  ;  nous  nous  écarterons  ainsi 
tellement  peu  de  la  réalité,  que  cela  n'occasionnera  aucane 
erreur  appréciable  dans  les  résultats  auxquels  nous  par- 
viendrons. 

Un  gaz  se  comporte  tout  auti^ement  qu'un  liquide,  quand 
on  cherche  à  le  comprimer  ;  on  peut  sans  grande  difficulté 
réduire  son  volume  à  n'être  plus  que  la  moitié,  le  tiers,  le 
quart  de  ce  qu'il  était  d'abord.  Si  ensuite  ou  cesse  d'exercer 
l'efTort  qui  a  déterminé  cette  diminution  de  volume,  le  gaz 
revient  de  lui-même  à  son  volume  primitif.  C'est  pour  cela 
qu'on  donne  aux  gaz  le  nom  de  fluides  e'iastiques, 

§  209.  TransailBsloii  des  preMlons  dans  les  Éaldcs. 
—  Considérons  une  masse  fluide  en  équilibre  dans  une  en- 
veloppe fermée  qu'elle  remplit 
complètement,/?^.  107,  et  suppo- 
sons que  ses  molécules  ne  soient 
soumises  à  aucune  force  autre  que 
les  actions  que  chacune  d'elles 
éprouve  de  la  part  des  molécules 
voisines.  Ce  fluide  exercera  géné- 
ralement des  pressions  sur  les  di- 
verses parties  de  l'enveloppe  qui 
le  renferme.  Si  Ton  vient  à  enlever 
Fig.  107.  ^j^p  petite  portion  de  cette  enve- 

loppe, et  si  on  la  remplace  pur  un  piston  A  de  même 
forme ,  mobile  dans  un  bout  de  tuyau  adapté  au  contour 
de  l'ouverture  ainsi  produite,  on  conçoit  que  le  fluide 
pourra  se  trouver  exactement  dans  les  mêmes  conditions  que 
précédemment,  pourvu  qu'on  applique  au  piston  A  une  force 
convenable  F  dirigée  parallèlement  aux  parois  du  tuyau 
dans  lequel  il  peut  se  mouvoir.  De  même,  on  pourra  rem- 
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placer  une  aulre  portion  de  Tenveloppe  par  un  piston  B, 
également  mobile  dans  un  bout  de  tuyau,  et  soumis  à  *ac- 
tion  d'une  certaine  foixe  F',  sans  que  le  fluide  cesse  d*£tre 
exactement  dans  les  m<^mes  conditions.  Cela  posé,  nous  al- 
lons voir  que,  si  les  bases  des  deux  pistons  A,  B  sont  égales, 
les  deux  forces  F,  F'  doivent  aussi  être  égales. 

Pour  démontrer  cette  proposition,  imaginons  que  nous 
ivunissions  les  deux  bouts  de  tuyau  dans  lesquels  peuvent  se 
mouvoir  les  deux  pistons  A,B,  par  un  canal  courbe  ACB, 
contenu  tout  entier  à  Tintérieur  de  Tespace  occupé  par  le 
fluide,  et  se  raccordant  à  ses  deux  extrémités  avec  ces  bouts 
de  tuyau  ;  nous  pourrons  même  supposer  que  la  section 
transversale  de  ce  canal  ACB  soit  partout  égaie  à  la  base 
de  Tun  des  pistons  A,  B.  Le  fluide  dont  il  s*agit  étant  en 
cquilibn;,  nous  pouvons  lui  appliquer  Je  théorème  du  travail 
virtuel  (§  154).  Pour  cela,  concevons  que  le  piston  A  mar- 
che d  une  quantité  infinînicnl  petite  e  vei^  Tintérieur  de  l'en- 
veloppe ;  que  la  portion  du  fluide  qui  est  située  en  dedans 
du  canal  ACB  glisse  le  long  de  ce  canal  sans  en  sortir,  et 
suive  ainsi  le  mouvement  du  piston  A  tout  en  conser\'ant  le 
mc^me  volume  ;  qu'en  consé(|uence  le  piston  B  marche  vers 
rextérieur,  dune  (juanlité  égale  à  g;  enfln  que  toute  la 
portion  du  fluide  (|ui  n)  trouve  en  dehors  du  canal  ACB  ne 
se  déplace  pas  :  pour  ce  déplacement  virtuel  particulier  du 
système  matériel  que  nous  consid«'»rons ,  la  somme  des  tra- 
vaux virtuels  des  forces  qui  sont  appliquées  à  ses  diverses 
parties  doit  être  nulle.  Or,  la  portion  A  C  B  du  fluide,  qui  se 
déplace  Si'ule,  ne  change  pas  de  volume  ;  les  diverses  par- 
ties qui  la  composent  se  meuvent  séparément  en  glissant 
simplement  les  unes  sur  les  autres,  ou  bien  sur  la  partie  du 
fluide  qui  est  en  dehoi's  du  canal  ACB  et  qui  reste  immo- 
bile ;  mais  ce  glissement  s'effectue  sans  qu'il  y  ait  de  frotte- 
ment, en  raison  de  la  fluidité  parfaite  du  système  (§  208)  : 
il  résulte  de  là ,  et  de  ce  que  nous  avons  dit  à  l'occasion  des 

26 
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lystèmes  matériels  dans  lesquels  on  imagine  des  liaisons 
(§186),  que  la  somme  des  travaux  virtuels  dus  aux  actions 
que  les  molécules  du  fluide  tout  entier  exercent  les  unes 
sur  les  autres  est  égale  à  zéro.  D'après  cela,  on  voit  que  U 
somme  des  travaux  virtuels  des  forces  appliquées  à  notre 
système  matériel  se  ivduit  à 

Fe~F'e; 

et  comme  cette  somme  doit  être  nulle,  il  s'ensuit  qu'on  a 

F  =  F'. 

On  conclut  de  lu  proposition  qui  vient  dV^trc  établie,  que 
la  force  F,  appliquée  au  piston  A,  donne  Heu  à  une  pression 
égale  à  F  sur  toute  portion  de  l'enveloppe  ayant  une  étendue 
égale  à  la  base  de  ce  piston.  C'est  ce  qui  constitue  le  ihéo- 
rème  de  la  traNsmisgiofi  des  pressions  dans  un  fluide  dont 
les  molécules  ne  sont  soumises  ù  aucune  force  autre  que  les 
actions  que  chacune  d'elles  éprouve  de  la  part  des  molécules 
voisines.  Il  est  bon  d'obser>Tr  que  la  force  F,  appliquée  au 
piston  A,  peut  recevoir  une  grandeur  quelconque,  si  le 
fluide  que  l'on  considère  est  incompressible;  mais  qu'elle 
doit  au  contraire  avoir  m\o  valeur  déterminée,  s'il  s'agit 
d'un  fluide  élastique,  valeur  qui  dépond  de  la  tendance 
plus  ou  moins  grande  du  fluide  à  augmenter  de  volume. 

§  210.  Éf^alité  den  preniKloim  clanai  tous  Icn  lienfi, 
autour  d^un  point  quelconque,  dan»  un  fluide  en 
équilibre.  —  Soit  M,  fig,  107,  un  point  quelconque  pris  à 
l'intéric^ur  de  la  mass<»  fluide  dont  nous  nous  sommes  occu- 
pés dans  le  paragraphe  précédent.  Concevons  que  nous  fas- 
sions passer  par  ce  point  une  surface  NK'  qui  s'étende  de 
tous  côtés  jusqu'à  l'enveloppe,  et  qui  soit  plane  jusqu'à  une 
certaine  distance,  tout  autour  du  point  M.  Cette  surface  di- 
visera la  masse  fluide  en  deux  portions  P,  Q.  Supposons  que 
la  partie  P,  c'est-à-dire  celle  qui  ne  reçoit  pas  directement 
l'action  du  piston  A,  soit  solidifiée  sans  changer  de  forme; 
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il  est  clair  que,  par  là,  nous  uu  troublons  pas  Téquilibrc  du 
système  tout  enti(T,  et  que,  par  couséqueut,  après  cette  soli- 
dification de  la  partie  P,  la  partie?!  Q  reste  ù  Tétat  d'équilibro 
comme  précédemment.  Mais  alors  la  surface  NN'  devient 
une  partie  de  la  paroi  qui  enveloppe  le  fluide  restant  Q  ; 
donc,  eu  vertu  de  l'action  de  la  force  F  sur  le  piston  A,  le 
fluide  Q  exerce  une  pression  égale  à  F  sur  une  portion  de  la 
lace  plane  menée  pai*  le  point  M  ayant  même  étendue  que  le 
pistou  A.  Ce  résultat  est  indépendant  de  la  direction  que 
nous  avons  donnée  à  la  partie  plane  de  la  surface  NX'  menée 
par  le  point  M  ;  la  pression  que  le  fluide  situé  d'un  côté  de 
cette  surface  exerce  sur  le  fluide  situé  de  lautre  côte,  dans 
le  voisinage  du  point  M,  et  sur  une  étendue  égale  à  la  base 
du  piston  A,  est  donc  toujours  égale  à  F,  quelle  que  soit  la 
direction  du  plan  ({ui  sépare  ces  deux  fluides. 

Kous  venons  d'établir  l'égalité  des  pressions  dans  tous  les 
sens,  autour  d'un  point  quelconque  AI  d'un  fluid(;  en  équi- 
libre, en  considérant  spécialement  un  fluide  dont  les  diverses 
molécules  ne  sont  soumises  qu'à  leurs  actions  mutuelles. 
Nous  allons  fair<'  voir  maintenant  (pie  cette  égalité  despi*es- 
sions  dans  tous  les  sens,  autour  d'un  point  quelconque, 
existe  toujoui*s,  quelles  (juc  soient  les  forces  qui  agissent  sur 
les  diverses  molécules  du  fluide  en  équilibre.  Mais,  pour  y 
arriver,  nous  étudierons  d'abord  la  transmission  des  pres- 
sions sur  les  divei'ses  parties  de  l'enveloppe  qui  renferme  un 
liquide  homogène  pesant,  à  l'étal  d'équilibre. 

S  211.  lleprenons  donc  ce  (pie  nous  avons  dit  dans  le 
§  209,  en  substituant  un  liquide  homog(3ne  pesant  au  fluide 
quelconque  (|ue  nous  avons  considéré,  et  dont  les  diverses 
molécules  n'(Haicnt  soumises  qu'aux  actions  que  chacune 
d'elles  éprouve  de  la  part  des  moh'M^ules  voisines.  Les  pis- 
tons égaux  A  et  B,  fig.  107,  (»tant  disposés  comme  nous 
l'avons  dit,  et  étant  soumis  aux  actions  des  forces  F,  F',  telle- 
ment choisies  que  \v  liquid(*  soil  en  équilibre,  cherchons  à 
26. 
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déterminer  la  relation  qui  existe  entre  ces  deux  forces  F,  F. 
Pour  cela,  concevons  encore  que  nous  fassions  marcher  le 
piston  A  d'une  quantité  e  vers  Tintérieur  de  Tenveloppe,  et 
le  pistou  B  d'une  quantité  égale  \ers  l'extérieur;  et  suppo- 
sons que  le  liquide  contenu  dans  le  canal  ACB  glisse  le  long 
de  ce  canal  pour  suivre  le  mouvement  simultané  des  deux 
pistons,  sans  que  les  molécules  liquides  situées  eu  dehors 
du  canal  ACB  se  déplacent  en  aucune  manièi*e  :  en  égalant 
à  zéro  la  somme  des  travaux  des  diverses  forces  appliqm'^es 
au  système,  pour  ce  mouvement  virtuel  particulier,  nous 
arriverons  à  la  relation  cherchée  entre  F  et  F'.  Or  il  est  clair 
que  cette  somme  de  travaux  virtuels  ne  différera  de  celle 
que  nous  avons  trouvée  précédemment  (§  209),  qu'en  ce 
qu'elle  contiendra  de  plus  le  travail  de  la  pesanteur  sur 
les  diverses  molécules  liquides  auxquelles  nous  attribuons 
un  déplacement. 

Pour  évaluer  ce  travail  de  la  pesanteur  sur  le  liquide  con- 
tenu dans  le  canal  A  C  B,  nous  nous  appuyerons  sur  ce  qui  a 
été  démontré  dans  le  §  173  :  ce  travail  s'obtiendra  en  multi- 
pliant le  poids  du  liquide  contenu  dans  ACB  par  la  quantité 
dont  le  centre  de  gi*avilé  de  c<»  liquide  s'est  abaissé  vertica- 
lement. Mais  il  est  aisé  de  voir  que,  eu  égard  au  travail  pro- 
duit par  la  pesanteur,  peu  importe  que  le  liquide  ACB  tout 
entier  glisse  le  long  du  ranal  (|ui  h;  renferme,  de  manière 
que  ses  deux  faces  extrêmes  A  et  B  marchent  chacune  d'une 
quantité  e  ;  ou  bien  que  la  poriion  de  liquide  occupant  l'es- 
pace d'épaisseur  e  que  nous  faisons  parcourir  au  piston  A 
soit  transportée  seule  ù  l'autre  extrémité  du  liquide  ACB,  de 
manière  à  remplir  l'espace  abandonné  par  le  piston  B  dans 
son  mouvement  vers  U*.  delioi's  de  l'enveloppe  :  dans  ce  se- 
cond cas,  où  la  portion  de  liquide  contenue  dans  le  canal 
ACB,  entre  la  position  finale  du  piston  â  et  la  position  ini- 
tiale du  piston  B,ne  se  déplacerait  nullement,  le  centre  de 
gravité  du  liquide  total  renfermé  dans  le  canal  ACB  s'abais- 
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serait  verticalement  de  la  même  quantité  que  dans  le  premier 
cas.  On  voit  par  là  que,  pour  avoir  le  travail  de  la  pesanteur 
sur  le  liquide  ACB,  il  nous  sufili^a  de  multiplier  le  poids  du 
liquide  contenu  dans  Tespace  que  nous  faisons  parcourir  au 
piston  A,  par  la  distance  du  centre  de  gravité  de  cet  espace 
au  plan  horizontal  mené  par  le  centre  de  gravité  de  Tespnce 
analogue  que  parcourt  le  piston  B.  Désignons  par  oi  Faire 
de  la  base  de  chacun  des  pistons  A,  B  ;  par  p  la  masse  spéci- 
fique du  liquide  (§  164)  ;  par  h  la  dislance  du  centre  de  gra- 
vité de  la  base  du  piston  A  au  plan  horizontal  mené  par  le 
centi'c  de  gravité  de  la  base  du  piston  B  ;  par  a  l'angle  que  la 
direction  du  déplacement  e  du  piston  A  fait  avec  la  verti- 
cale ;  et  par  a  Tangle  analogue  pour  le  piston  B.  Le  poids  du 
liquide  contenu  dans  l'espace  que  nous  faisons  parcourir  au 
piston  A  est  égal  à 

la  hauteur  verticale  du  centre  de  gravité  de  cet  espace  au- 
dessus  du  centre  de  gravité  de  l'espace  parcouru  par  le  pis- 
ton B  a  pour  valeur 

h  —  ^  e cosa  4-  î  e  cosa  : 

le  travail  que  nous  cherchons  est  donc  exprimé  par 

p</ci)e  (A  —  \  ecosa-4-  ^gcosa  ). 

D'après  cela,  l'équation  fournie  par  le  théorème  du  travail 
virtuel  appliqué  au  mouvement  particulier  que  nous  avons 
choisi,  sera 

Fe  —  F'g-f-ci^we  (A —  ;  scosa+^ecosa)  =o; 

d'où  Ton  déduit,  en  observant  (pie  e  est  iniiniment  petit. 

F'  =  F-f-p</çi)A. 

Cette  formule  permet  de  déterminer  la  pression  que  le  li- 
quide exerce  en  un  point  quelconque  de  l'enveloppe  qui  le 
renferme,  sur  une  surface  égale  à  co,  lorsque  l'on  connaît  la 
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pi'ession  F  ciui  lui  est  appliquée  en  un  point  particulier,  sur 
une  surface  do  même  étendue. 

§  212.  Revenons  maintenant  à  la  question  principale  qui 
nous  occupe,  c'est-îi-dire  à  la  démonstration  de  régalité  de 
pression  dans  tous  les  sens  autour  d*un  point,  dans  un  fluide 
en  équilibre  dont  les  molécules  sont  soumises  à  des  forces 
quelconques.  Pour  cela  nous  considéi-erons  d*abord  le  cas 
d*un  liquide  homogène  pesant,  puis  celui  d*un  fluide  quel- 
conque pesant,  enfin  le  cas  gi'^néral  d'un  fluide  soumis  à  des 
forces  quelconques. 

Dans  le  cas  d*un  liciuide  homogène  pesant,  supposons  en- 
core qu'une  partie  de  Tenveloppe  ait  été  remplacée  par  un 
piston  A,  fig.  107,  auquel  on  appliciue  une  force  F  tendant 
à  le  faire  pénétrer  dans  le  liquide,  et  considérons  les  pres- 
sions dans  diiïérents  sens  autour  d'un  point  quelconque  M 
pris  à  rintérieur  du  liquide.  Quelle  (pie  soit  la  direction  du 
plan  que  nous  ferons  passer  par  le  point  M,  si  nous  pi'cnons 
sur  ce  plan  uik»  surface  égale  à  co  ayant  sou  centre  de  gra- 
vité au  point  M,  la  pression  que  le  liquide  Q  situé  d'un  côté 
du  plan  <»x(M'ce  sur  eell(»  surface  ro  aura  toujours  pour  valeur 
F-hp^/o)//,  h  étant  la  hauteur  verticale  du  centre  de  gravité 
df  la  base  du  piston  A  au-dessus  du  point  M.  I/t'galité  des 
pressions  dans  tous  les  sens,  autour  du  point  M  pris  à  rin- 
térieur d'un  liquida'  pesant  en  ^Miuilihre,  se  trouve  donc  dé- 
montrée par  là  ;  mais  cette  égalité  de  pressions  suppose  (pie 
Icsdivei-ses  surfaces  plaiu»s  égales  à  w,  sur  lesquelles  s  exer- 
c(.'nt  les  priassions  (pie  l'on  considère,  sont  plae('*(»s  d(i  manière 
qu(;  le  centn»  de  gravite»  de  chacuiie  d'elles  coïncide  avec  le 
point  M,  condition  à  huiurlle  nous  n'avions  pas  besoin  de 
nous  astreindre,  lorsepic  nous  considérions  un  tluide  dont 
les  niolc'eules  in'taicnt  soumises  (pi  a  leurs  actions  mu- 
tuelles. 

Lorsqu'un  fluide  pesant  en  cMpiilibre  n'est  pas  homogène, 
c'est-à-dire  lorsque  sa  densité  n'est  pas  la  même  dans  toute 
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retendue  du  volume  qu*il  occupe,  on  ne  peut  plus  rai- 
sonner comme  nous  venons  de  le  faire.  Mais  alors,  pour 
établir  régalité  des  pressions  dans  tous  les  sens  autour 
d'un  point  M  de  ce  fluide,  rien  ne  nqus  empôcbe  de  consi- 
dérer seulement  la  portion  du  fluide  qui  est  contenue  à 
rintérieur  d*une  surface  fermée  de  petites  dimensions  s'éten- 
dant  tout  autour  du  point  M  ;  si  nous  concevons  que  tout  le 
reste  du  fluide  soit  solidiiié,  sans  que  ses  molécules  chan- 
gent de  position  les  unes  par  rapport  aux  autres,  cela 
constituera  une  nouvelle  enveloppe  renfermant  la  portion 
de  fluide  qui  est  voisine  du  point  M  et  à  laquelle  nous  con- 
servons sa  fluidité  primitive.  Cette  petite  portion  du  fluide 
total  ne  sera  généralement  pas  homogène  ;  mais  la  densité 
n*y  vaiîera  que  très-peu  d'un  point  à  un  autre,  en  raison  du 
peu  de  distance  qui  existe  entre  ses  divers  points  ;  et  Ter- 
reur que  Ton  comnietira  en  regai*daiit  la  densité  comme 
constante  dans  toute  retendue  de  cette  portion  de  fluide  sera 
d'autant  plus  faible  que  les  dimensions  de  Tespace  qu'elle 
occupe  seront  supposées  plus  petites  :  on  i>eut  donc  dire 
que,  si  Ton  ne  considère  (fu  une  portion  infiniment  petite  du 
fluide  pesant  dont  il  s'agit,  tout  autour  du  point  M,  les 
choses  s'y  passent  de  méiue  que  dans  un  fluide  homogène 
pesant.  D'après  cela,  les  pressions  supportées  par  diverses 
surfaces  planes  éga!<'s  à  w,  menées  par  le  point  M,  et  ayant 
leurs  centres  de  gravité  en  ce  point,  sont  toutes  égales  en- 
tre elles,  pourvu  que  «u  soit  inliniment  petit.  Le  défaut  d'ho- 
mogénéitii  du  fluide  nous  oblige  ainsi  à  ajouter  cette  nou- 
velle condition  de  la  petitesse  de  o),  à  celle  que  nous  avions 
trouvée  d*abord  par  cela  seul  que  le  fluide  était  soumis  à 
l'action  de  la  pesanteur. 

^'ous  n'avons  plus  que  (|uel(iues  mots  à  ajouter,  pour  «•" 
blir  1  égalité  des  pressions  dans  tous  les  sens  autour 
point,  dans  le  c;is  d'un  fluide  soumis  à  des  forces  qoel 
ques.  Considérons,  pour  chaque  molécule  du  fluide,  la 
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luéuiedes  pressions  que  le  fluide  eiiviroonanl  exerce  sur  les 
diverses  parties  de  la  surface  latérale  du  cylindre.  On  con- 
clut de  là  que/)  est  égal  à/>',  c'est-à-dii*e  que  la  pression  est 
la  même  pour  tous  les  points  d'un  même  plan  horizontal 
mené  à  Tintérieur  du  fluide. 

Prenons  maintenant  deux  points 
M,  Ar,  fig,  109,  situés  à  la  rencontre 
de  deux  plans  horizontaux  infiniment 
voisins  avec  une  m(''me  verticale.  Dési- 
gnons par  p  et  p  les  pi*essioiis  en  ces 
points  M,  M';  par  oj  la  surface  de  la 
base  iiiiiuiment  petite  d*un  cylindre  de 
Fig.  100,  révolution  ayant  M  M'  pour  axe  ;  par 

dz  la  distance  M  M'  ;  et  par  p  la  masse  spécifique  du  fluide 
en  M,  masse  spécifique  que  nous  supposerons  être  la  même 
dans  toute  retendue  du  cylindre  ayant  pour  base  tù  et  pour 
hauteur  M  M'  ou  dz.  Le  poids  du  fluide  contenu  dans  ce  cy- 
lindi*e  sera  égal  à  offtùdz^  et  les  pressions  supportées  par 
ses  bases  snp('*rieure  et  inférieure  auront  respectivement 
pour  valeurs  pro  et  /)'w.  Si  nous  projetons  sur  la  verticale 
MM'  lesdivers(îs  forces  extérieures  qui  agissent  sur  cet  élé- 
ment cylindrique  de  fluide,  et  si  nous  exprimons  que  la 
somme  des  projections  ainsi  obtenues  est  nulle,  nous  trou- 
verons évidemment 

prji — ;/ci)-f-pywrfz  =  o. 

On  en  déduit 

ce  (lui  montre  que  la  pression  augmente  nécessairement, 
quand  on  pusse  d'un  plan  horizontal  quelconque  à  un  autit^ 
plan  horizontal  infiniment  voisin  du  pnmiier  et  situé  au-des- 
sous de  lui. 
Cette  augmentation  p^c^z  qu'éprouve  la  pression, quand 
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011  pasbr  du  point  Al  du  [irtMiiicr  jdau  au  poiut  M'  du  second 
plan,  doir  (Hro  la  niénie,  (pielle  que  soit  la  position  du  point 
M  sur  le  premier  plan  ;  puisque  la  pression  est  constante  dans 
toute  rétendue  de  chacun  des  deux  plans.  Or  dz  ne  varie 
pas,  et  g  est  iu\('  constante;  donc  p  doit  avoir  la  inèine  va- 
leur dans  toute  I  étendue  du  plan  horizontal  sur  lequel  nous 
avons  pris  le  poijit  M.  Nous  voyons  par  là  (|ue,  si  la  densité 
du  fluide  pensant  en  (équilibre  dont  nous  nous  occupons  n'est 
pas  la  mc^nie  partout,  cette  densité  doit  n«''cessîûreinent  être 
la  niéine  pour  tous  les  points  d'un  inènie  plan  horizontal 
mené  d'une  inanièn*  (pielcoiuiue  à  Fintérieur  du  fluide  ;  en 
sorte  que  la  masse  fluide^  tout  entière  piuit  éti*e  regardée 
comme  se  coin|>osant  d'une  inliiiité  de  couches  horizontales 
infiniment  minces ,  dont  chacune  a  une  densité  constante 
dans  toute  son  étendue. 

La  diflitirence  des  pressions  relatives  à  deux  points  qui  ne 
sont  pas  situés  sur  un  même  plan  horizontal,  a  i>our  valeur 
rintégrale  de  fgdz  ,  prise  entre  d(^s  limites  correspondant 
aux  plans  horizontaux  qui  passent  par  ces  deux  points  ;  il 
est  aisi»  de  voir  (|ue  cette  différence  de  pression  n  est  autre 
chose  que  le  poids  du  lliiide  contenu  à  TintiM-ieur  d'un  cylin- 
dre vertical,  ayant  pour  base  ruiiité  de  surra(*e,et  s'étendant 
de  l'un  à  l'autre  de  ces  deux  plans  horizontaux.  Si  le  fluide 
que  l'on  considère  avait  partout  la  même  densité,  et  c'est 
ce  qui  arrivcMail  si  c'<''lait  un  liquide  homogèni»,  la  dif- 
férence de  pression  dont  il  s'agit  aurait  pour  valeur  0.7 A, 
p  étant  la  masse  spéciticpie  du  fluide,  et  h  la  distance  des  plans 
horizontaux  dont  il  vient  d'être  question. 

Les  diveis  ))lans  horizontaux  (|ue  l'on  peut  mener  dans 
l'espace  occupé  par  le  fluide,  prennent  le  nom  (Je  surfaces 
de  nireau,  La  distance  h  des  |)lans  horizontaux  menés  par 
deux  points  (fuelconiiucs,  est  ce  qu'on  nonnne  la  difTéreuce 
de  niveau  de  ces  deux  points. 

Lorsqu'un  liquide  pesant  est  placé  dans  un  vase  ouvert 
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pur  le  liant,  ou  bien  dans  un  vase  fermé  trop  grand  pour 
qu*ii  puisse  le  remplir  en  toinlité,  il  se  dispose  au  fond  du 
vase,  el  se  termine  par  une  surface  libre  dont  les  divers 
points  nVprouvent  aucune  pression.  Imaginons  qu*uiie  paroi 
solide  s'étende  sur  cette  surface  libre  du  liquide,  et  aille  se 
relier  de  tout  cùlé  avec  les  parois  latérales  du  vase,  sans  ce- 
pendant exercer  de  pression  en  aucun  point  sur  le  liquide 
avec  lequel  elle  est  en  contact.  La  masse  liquide  dont  il  s*agit 
se  trouvera  dès  lors  contenue  dans  une  enveloppe  fernuHï  de 
toute  part  dont  elle  remplira  toute  la  capaciu'^,  s;ius  cesser 
d'être  exactement  dans  les  mêmes  conditions  dYniuilibre 
qu'auparavant;  et  par  conséquent  nous  pouiTons  lui  appli- 
quer les  résult;its  auxquels  nous  sommes  parvenus  dans  ce 
(|ui  précède.  La  pression  éuint  nulle  dans  toute  l'étendue  de 
la  surface  libre,  cette  surfa(!e  doit  nécessairement  être  plane 
et  horizontale;  car,  s'il  en  était  autrement,  on  poun-ait  tou- 
jours prendre  sur  cette  surface  libre  deux  points  (|ul  ue 
fussent  pas  sur  un  même  plan  horizontal,  et  par  suite  les 
pressions  en  ces  deux  points  no  pourraient  pas  être  nulles 
loutesdeux,  puisqu'elles  seraienl  nécessairement  différentes 
Tune  (le  lautre.  La  pression  ;>,  en  un  point  quelconque  situé 
à  une  distance  h  du  plan  horizontal  qui  forme  la  surface 
libre  du  li(iuide,  aura  pour  valeur 

piiisc|ue  la  pression  est  nulh»  sur  la  surface  libre. 

Lorsque  deux  li(iuides  pesants,  de  densités  difl'éreiites,  se 
trouvent  dans  un  même  vase  sans  se  mélanger,  ils  ne  peuvent 
être  en  é(iuiHbre  ({u'autant  que  leur  surface  de  séparation 
est  plane  et  horizontale;  car  s'il  n'en  était  pas  ainsi,  on  pour- 
rait mener  un  plan  horizontal  (pii  pénétrerait  à  la  fois  dans 
les  deux  licpiides,  i^i  la  densité  ini  serait  pas  la  même  dans 
tous  les  points  de  ce  plan  horizontal,  ce  qui  est  impossible. 

§   HU,  Équilibre  d'un  fluide  t>onaii»«  à  des  force» 
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quelconque».  —  Lorsqirnn  lluide  est  on  ('•quilihn*  sous 
ractîoii  de  forces  quelconques,  la  pn^ssion  varie  en  «général 
d*un  point  à  un  autre  de  IVspace  occupe  par  ce  fluide.  Con- 
sidérons spécialement  l(*s  divers  points  pour  lesquels  la  pi*es- 
sion  a  une  même  valeur  ;  TcMisemble  de  ces  points  forme  gc'»- 
néralement  une  surfaire  à  laqu(;lle  on  donne  le  nom  de 
turface  de  nireau ,  par  extension  de  ce  qui  se  rapporte  aux 
fluides  pesants.  On  (*omprend  qu'à  chaque  point  du  fluide 
correspond  une;  surface  de  niveau;  eu  sorte  qu'on  peut  ima- 
giner une  influité  de  ces  surfaces  tracc'es  à  Tintérieur  de 
l'espace  que  le  fluide  occuipe. 

La  Insultante  R  des  forces  applicpiées  à  un(;  molécule  quel- 
conque du  fluide,  abstraction  faite  des  actions  qu'elle  éprouve 
de  la  part  des  molécules  voisines,  est  dirig(''(î  normalement  à 
la  surface  de  niveau  qui  passe  par  It^  point  .M  où  cette  molt'>- 
rule  se  trouve.  Pour  démontrer  cette  proposition,  imaginons 
que,  par  le  point  M,  nous  tracions  luie  courbe  quelconque 
sur  la  surface  de  niveau  qui  lui  correspond  ;  nous  allons  voir 
que  la  réstdtante  H  doit  être  normale  à  cette  courbe.  Suppo- 
sons, en  eflt't,  qut*  cela  ne  soit  pas,  et  que  la  résultante  K 
soit  oblique  à  la  courbe  dont  nous  venons  de  parler.  Nous 
pourrons  toujours  intMidre  sur  <*ettecourb(î  un  arc  (pii  com- 
prenne le  point  M,  et  qui  soit  assez  petit  pour  qncï  toutes  les 
résultantes  telles  ([i;e  1{,  appliquées  aux  diverses  molécules 
par  lesquelles  il  passe,  S(»ient  inclinées  par  rapport  à  la 
courbe  du  même  cot<'*  que  la  Hure»  H  ;  car  la  direction  de  cette, 
résultante  H,  ne  change  (pie  peu  à  peu,  quand  on  passif  d'un 
point  du  fluide  a  d'autres  points  situés  dans  [v:  voisinage  du 
premier.  Regardons  cet  arc  d(M»oui'be  comme  Taxe  d'un  canal 
de  section  uniforme  et  inlininient  petite,  et  appUipions  1<^ 
.théorème  du  travail  virtuel  au  fluide  contenu  à  l'intérieur  de; 
ce  canal,  en  supposant  (pie  ce  fluide  glisse  dans  le  sens  de  la 
longueur  du  canal,  sans  changer  de  volume  :  nous  en  con- 
clurons évidemment  (pie  les  pn^ssions  aux  deux  extivmités 
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(le  Tare  de  courbe  que  nous  avons  pris  ne  sont  pas  égales,  et 
que  la  plus  grande  correspond  à  rcxtrémité  vers  laquelle  la 
direction  de  la  force  U  s*incline.  Mais  nous  savons  qu'il  iiVii 
est  pas  ainsi,  puisque,  par  la  définition  même  des  surfaces 
de  niveau,  les  pressions  doivent  être  les  nii^incs  au\  deux 
extrémités  de  Tan;  dont  il  s'agit  :  donc  nous  ne  pouvons  pas 
admettre  que  la  résultante  R  soit  oblique  par  rapport  à  cet 
arc  de  courbe,  et  par  conséquent  elle  lui  est  normale.  La 
force  R  est  donc  normale  à  la  surface  de  niveau  con*espoD- 
dant  au  point  auquel  elle  est  appliquée,  puisqu'elle  est  nor- 
male à  toute  ligne  tracée  par  ce  point  sur  la  surface. 

Considérons  maintenant 
^  deux  surfaces  de  niveau  in- 
liniment  voisines  AB,  A'B', 
/?//.  110.  Soient/!  la  pression 
correspondant  aux  diiïéreuts 
points  de  la  surface  A  6,  et 
^'^*  **°'  p-^dp  celle  ({ui  correspond 

à  la  surface  A'B'.  Sj  nous  prenons  deux  points  M,  M'  de  C4*s 
surfaces,  situés  sur  une  normale  à  Tune  dVlles,  et  si  nou> 
regardons  la  droite  MM'  comme  Taxe  d'un  cylindre  ayant 
une  base  infminnMil  petite  co,  il  nous  sullira  de  projeter 
sur  MM'  les  forces  exti'rieui'es  applicpiées  aux  diverses 
molécules  du  Ihiide  contenu  dans  ee  cylindre,  ainsi  que 
h*s  pressions  qui  s'exercent  sur  sa  surface,  et  d'exprimer 
que  la  sonnne  des  projections  de  touti»sces  forces  est  nulle, 
pour  trouver  la  valeui*  de  la  diflérenee  dp  des  pressions  cor- 
respondant aux  deux  surfaces  AB,  A'B'.  Désignons  par  p  la 
masse  sp(''eili(|ue  du  lluide  en  M  ;  par  r>  le  rapport  qui  existe 
entre  la  résultante  des  forces  extérieures  appliquées  à  la  mo- 
lécule siiiH'e  en  M  et  la  masse  de  cette  molécule,  rapport 
qui  nesl  autre  chose  que  raecéh'iation  du  mouvement  qne 
cette  résultante  communitiuerait  à  la  molécule  M  supposée 
libre;  et  <'n(in  par  f/*  la  distance  M.Al'.  La  masse  du  lluide 
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contenu  dans  le  cylindre  infinimont  petit  dont  nous  avons 
parlé  est  exprimée  par 

la  résultante  totale  des  divcrees  forces  extérieures  appliquées 
à  ce  fluide,  non  compris  les  pressions  qu'il  éprouve  de  la 
part  du  fluide  environnant,  a  donc  pour  valeur 

el  cette  résultante  est  dirigée  suivant  la  ligne  M  M';  les  pres- 
sions qui  s'exercent  sur  les  deux  bases  du  cylindre,  en  M  et 
en  M',  sont  respectivement  égales  à 

et  sont  dirigées  également  suivant  la  ligne  MM',  en  sens 
contraire  Tune  de  rauti'c.  D'après  cela  on  aura  la  relation 

ptù—  {p-\-dp)(ù-\-(j(f(»}ds  =  o, 

d'où  Ton  tire 

dp=:ç,(^ds,  (a) 

?îous  pouvons  l'cgarder  celle  équation  difl*érentiplle  (a) 
comme  fournissant  la  valeur  de  la  dîfTérence  des  pressions 
en  deux  points  M,  N,  fig.  110,  qui  sont  infiniment  voisins, 
et  par  lesquels  nous  avons  ïiùt  passer  les  deux  surfaces  de 
niveau  AB,  A'B'.  La  distance  MM'  ou  rfjr  est  la  projection 
de  la  distance  MN  do  ces  deux  points  sur  la  direction  de  la 
force  correspondant  à  l'acc^olération  y.  Désignons  par  x,  y,  z 
les  coordonnées  du  point  M  par  rapport  à  trois  axes  rectan- 
gulaires; par  J?^  rfx,  y-^dyy  z-i-dz,  les  coordonnées  du 
point  N;  et  par  X,  Y,  Z  les  projections  de  ç  sur  les  trois  axes 
coordonnés.  Le  cosinus  de  l'angle  M'MN  a  pour  valeur 

ds_ 

et  aussi 
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si  Ton  égal(»  ces  deux  valeurs  du  mémo  cosinus ,  on  en 
déduit 

9rfj  =  X rfx 4- Yrfy  4- Zi/c , 

et  par  suite  Téquation  (/i)  devient 

dp  =  p{\dx-\-  Y  dy  +  Z f/r).  (6) 

A  Taide  de  cette  équation  diiïérentielle,  on  peut  déterminer 
la  loi  suivant  laquelle  la  pression  p  varie  d'un  point  a  uo 
autre  du  fluide,  en  supposant  que  p,  X,  Y,  Z  soient  connus. 
La  pi*ession  étant  constante  dans  toute  retendue  d*une 
même  suiface  de  niveau,  on  a  pour  une  pareille  surface 

\dx-^\dy-^Zdz  =  o: 

c'est  l'équation  difl'érentielle  des  surfaces  de  niveau.  Si  l'on 
peut  intégrer  celte  é(|uation  différentielle,  on  trouvera  une 
relation  telle  que» 

/(.r.y.r)  =  (:, 

qui  sera  l'équation  finie  des  surfaces  do  niveau  ;  en  attri- 
buant à  la  coiisiantcî  C  diveises  vahîurs,  on  obtiendra  les 
dîfl'érentes  surfaces  de  niveau  qui  existent  dans  la  masse 
fluide  considérée.  Si  le  fluide  dont  il  s'agit  est  un  liquide 
conteini  dans  un  vase  qu'il  ne  remplit  pas  complètement,  la 
surface  libre  à  laquelle  ce  liquide  se  termine,  et  le  long  de 
laquelle  il  n'éprouve  aucune  pnîssion,  seraen<;oi'e  représen- 
tée par  lequation  précédente,  pourvu  qu'on  y  attribue  à  la 
constante  C  une  valeur  particulière. 

11  est  aisé  de  comprendre  maintenant  pourquoi  Ton  donne 
le  nom  de  surfaces  de  niveau  aux  surfaces  que  nous  avons 
considérées  à  l'occasion  du  théorème  des  forces  vives  dans  le 
mouvement  d'un  point  matériel  (S  119). 

La  pression  p  est  une  fonction  des  trois  variables  ar,  y,  z, 
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donl  la  différentielle  tolalo  est  fournie  par  IViiuation  (i). 
Pour  que  la  valeur  de  dp  soir  la  différentielle  d'une  fonelion 
de  jr,  y,  z,  il  faut  qu'on  ait 

^/.  pX_rf.pY      rf.  pX_rf.pZ      r/.pY_(/.pZ 
dy  dx    '       f/r     ~    dx    '      dz    ~'    dy    ' 

Les  conditions  exprimées  par  ces  trois  équations  (c)  sont 
donc  nécessaires  pour  que  h»  fluide  soit  en  équilibre;  mais 
il  est  aisé  de  voir  que  généralement  elles  ne  seront  pas  suffi- 
santes. En  effet,  si  ces  conditions  sont  remplies,  on  pourra 
intégrer lequalion  (â),  et  Ton  obli<Mi(lra  ainsi  p  en  fonction 
de  j*,  y,  r  ;  or,  pour  qucî  le  fluide  soit  en  équilibre,  il  faudra 
que,  en  chaque  point,  la  densité  correspondant  à  la  masse 
spécifique  p,  soit  telle  que  le  fluide  puisse  supporter  la  pres- 
sion p  relative  à  <'c  point.  Cette  dernière  <*ondilion  est  tou- 
jours satisfaite  dans  le  cas  d*un  liquide,  en  raison  de  son 
incompressibilit<i;  puisque,  avec  une  densité  donnée,  ce  li- 
quide peut  supporter  une  pression  d'une  intensité  quelcon- 
que :  mais  il  n'en  est  pas  de  même  dans  le  cas  d'mi  gaz, 
qui,  avec  une  densité  donnée,  ne  peut  supporter  (|u'un(* 
pression  dét(»rminée. 

Dans  le  cas  particulier  où 

\dx-\-\dy'\-7AU 

est  la  différentielle  d'une  certaine  fonction  /  (j*,  y,  r^,  les 
surfaces  de  niveau  sont  représentées  par  ré(|uation 
/(.r.y.c)=C. 

Soient  C  et  C  \-dC  les  valeurs  de  la  eonsianle,  (jui  <orr<'s- 
pondentaux  deux  surfaces  de  niveau  S,  S',  passant  par  deux 
points  infiniment  voisins  M,  M';  si  r,  y,  z  sont  les  coordon- 
nées du  point  M,  et  x-\-dx^  y-^dy,  z  ]-dz  celles  du  point 
M',  on  aui*a  évidemment 

Xdx-^-\dy'i-Zdz=dC; 
el  par  suite  l'équation  (A)  dc»vîendra 
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dp  t=z  p  de. 

Or,  quels  que  soient  le  point  M  piis  sur  la  surface  S,  et  le 
point  infiniment  voisin  M'  pris  sur  la  surface  S',  dp  aura 
toujours  la  même  valeur,  puisque  p  est  constant  dans  toute 
rétendue  de  chacune  de  ces  deux  surfaces  ;  dC  restera  aussi 
toujours  le  même  :  donc  p  est  constant  pour  tous  les  points 
de  la  surface  S.  Ainsi,  dans  ce  cas  où 

X(ir-f-Yrfy-f-Zrf« 

est  la  différentielle  d*une  fonction  de  or,  y,  Zj  le  fluide  en 
équilibre  doit  avoir  la  même  densité  dans  toute  retendue  de 
chacune  des  surfaces  de  niveau  ;  en  sorte  qu*on  peut  le  re- 
garder comme  composé  d'une  infinité  de  couches  homogènes 
infiniment  minces,  séparées  les  unes  des  autres  par  des  sur- 
faces de  niveau.  Ce  résultat  est  analogue  à  celui  que  nons 
avons  déjà  obtenu  dans  le  cas  d*un  fluide  pesant. 

Tout  ce  que  nous  venons  de  dire,  pour  l'équilibre  d*un 
fluide  soumis  à  des  forces  quelconques,  s'applique  aussi  bien 
au  cas  d'un  équilibre  relatif  qu'au  cas  d'un  équilibre  absolu  ; 
pourvu  que,  lorsqu'il  s'agit  d'un  équilibre  relatif,  on  joigne 
aux  forces  réelles  les  forces  apparentes  dont  on  doit  tenir 
compte  dans  ce  cas.  L'équilibre  d'un  fluide  pesant,  que  nous 
avons  considéré  tout  d'abord  (§  213),  n'est  lui-même  qu'un 
équilibre  relatif,  en  raison  du  mouvement  de  la  terre  dans 
l'espace;  nous  l'avons  présenté  comme  un  équilibre  absolu, 
en  regardant  chaque  molécule  du  fluide  comme  soumise  à 
l'action  de  son  poids,  qui  n  est,  comme  nous  le  savons,  que 
la  résultante  de  l'attraction  de  la  terre  et  de  la  force  centri- 
fuge due  à  la  rotation  du  globe  terrestre  (§  l/i6). 

§  215.  Exemples  de  Péqulllbrc  de^  fluides.  —  £i- 
quide  tournant  autour  d'un  axe  vertical.  —  Supposons 
qu'un  liquide  pesant  soit  contenu  dans  un  vase,  et  que  le 
tout  soit  animé  d'un  mouvement  de  rotation  uniforme  autour 
d'un  axe  vertical.  Le  liquide  prend  dans  le  vase  un  certaiu 
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état  d'êqDilibre  relatif  que  uous  allons  étodier.  Nous  pou- 
vons regarder  le  poids  mg  d'une  molécule  liquide  de  niasse 
m  comme  one  force  réelle,  que  nous  aurions  à  considérer 
seule,  si  le  liquide  ne  tournait  pas  autour  de  la  verticale  et 
était  en  repos  par  rapport  à  la  terre.  Pour  pouvoir  assimiler 
l'équilibre  relatif  dont  uous  nous  occupons,  à  un  équilibre 
absolu,  nous  devons  joindre  à  cette  force  mg  la  force  cen- 
trifuge duc  à  la  rotation  du  liquide.  Rapportons  les  divers 
points  du  liquide  à  ti*ois  axes  coordonnés  rectangulaires, 
dont  Tun,  Taxe  des  r,  coïncide  avec  Taxe  de  rotation;  et 
supposons  que  les  z  positifs  se  comptent  de  bas  en  haut.  Si 
nous  désignons  par  &>  la  vitesse  angulaire  constante  avec  la- 
quelle le  liquide  tourne,  par  x,  y^  r,  les  coordonnées  de  la 
molécule  de  masse  mi  que  nous  considérons  en  particulier, 
et  par  r  la  distance  de  cette  molécule  à  Taxe  de  rotation, 
nous  auiH)ns 

pour  la  force  centrifuge  que  nous  devons  joiudi*e  au  poids 
7ngf  et 

pour  les  composantes  de  cette  force  centrifuge  dirigées  pa- 
rallèlement aux  axes  des  x  et  des  y  ;  quant  à  la  composante 
parallèle  à  l'axe  des  r,  elle  est  évidemment  nulle.  D'après 
cela,  nous  aurons 

\=:(ù*x,  y  =  (ri-y,  Z=z  —  g; 

en  sorte  que  réquaiion  difr«'»i'entiellc  des  surfaces  de  niveau 
sera 

co*  xdx  -{-on*  y<ly  —  g  rfc =o. 

En  intégrant  cette  équation,  nous  trouvons 
2G. 
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ce  qui  montre  que  les  surfaces  de  niveau  sont  des  pai*abo- 
loidos  de  révolution  ayant  Taxe  de  rotation  du  liquide  pour 
axe  de  figure.  Ces  paraboloïdes  sont  tous  égaux  entre  euL, 
et  peuvent  être  regardés  comme  étant  les  diverses  positions 
(fue  prendrait  l'un  d'eux  si  on  lui  donnait  un  mouvement  ôv 
translation,  en  le  faisant  glisser  le  long  de  son  axe.  La  sur- 
face libre  du  liquide  étant  une  surface  de  niveau  pour  laquelle 
la  pression  est  nulle,  a  également  la  forme  du  paraboloido 
dont  il  vient  d'être  question. 

Si  le  liquide  tournant  est  surmonté  d'une  atmosphère  ga- 
zeuse pesante,  comme  cela  a  lieu  lorsqu'on  fait  tourner  un 
vase  plein  d'eau  au  milieu  de  l'air  atmosphérique,  les  choses 
ne  se  passent  plus  tout  à  fait  de  la  même  manière.  Les  sur- 
faces de  niveau  du  liquide  tournant  sont  bien  toujours  les 
mêmes  ;  mais  sa  surface  libre  n'est  plus  une  de  ces  surfaces 
de  niveau,  parce  que  les  points  situés  à  différentes  hauteurs 
sur  cette  surface  libre  éprouvent  des  pressions  inégales  de 
la  part  du  gaz  pesant  qui  la  surmonte.  Cependant  cette  iné- 
galité de  pression  est  presque  insensible,  si  le  vase  qui  con- 
tient le  liquide  tournant  n'a  pas  de  très-grandes  dimensions, 
et  par  conséquent  la  surface  libre  du  liquide  se  confond 
presque  complètement  avec  une  surface  de  niveau.  Si  Ton 
admettait  que  le  gaz  qui  surmonte  le  liquide  fut  entraîné  par 
celui-ci  dans  son  mouvement  de  rotalion,  et  tournât  avec  la 
même  vitesse  angulaire  que  lui  autour  de  l'axe  vertical,  les 
surfaces  de  niveau  seraient  les  mêmes  pour  le  liquide  et  poui' 
le  gaz;  et  comme  la  densité  devrait  être  constante  dans  toute 
l'étendue  de  chacune  de  ces  surfaces,  il  s  ensuit  que  la  sur- 
face de  séparation  du  liquide  et  du  gaz  serait  précisément 
une  de  ces  surfaces  de  niveau. 

§216.  .^fmoxphère  tevrentre  ;  nii^ellement  baromé- 
trique. —  L'atmosphère  de  la  terre  est  une  masse  ga- 
zeuse que  Ton  peut  (onsidérer  en  gainerai  ( omine  étant  en 
équilibre  sur  le  globe  terrestre  qu'elle  n^couvrcî  en  totalité. 
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Divei-scs  causes  perinaiHMitcs  ou  accitloiilelles  vienncMit,  il 
esl  vrai,  troubler  cet  équilibre,  et  occasionnent  les  vents  (|uc 
nous  observons  à  la  surface  (l<t  la  terre  ;  mais  nous  ferons 
abstraction  de  ces  causes  de  mouvement.  Les  diverses  mo- 
lécules de  ralniospbère  sont  pesantes,  et  c  est  sous  l'action 
de  la  pesanteur  qu'elles  se  mettent  en  (équilibre.  S'il  ne  s'a- 
gissait (|ue  d'une  masse  gazeuse  occupant  un  espace  de  peu 
d'étendue  sur  la  terre,  nous  pourrions  y  i<»«;ar<l(»r  la  pesan- 
teur comme  une  force  constante  en  grandeur  et  en  direc- 
tion ;  et  par  suite  les  surfaces  de  niveau,  dans  cette  masse 
gazeuse,  seraient  des  plans  horizontaux  (§  213);  mais  il  n'en 
est  pas  ainsi,  parce  que  le  gaz  que  nous  considérons  envi- 
ronne la  terre  de  toute  part,  (»t  que,  en  conséquence,  la  pe- 
santeur agit  sur  ses  divei^es  molécules  suivant  des  directioiM 
extrêmement  différentes  dans  toute  son  étendue.  La  pesan- 
teur, aux  divei*s  points  de  la  surface  de  la  terre,  ne  s'éloigne 
lias  beaucoup  d'être  dirig<'»e  vers  le  centre  du  globe  terres- 
tre ;  il  s'iMisuit  que  les  surfaces  de  niveau  de  l'atmosphère 
s<inl  presque  des  surfaces  sphéri(iues  concentriques,  ayant 
pour  centre  commun  le  centre  de  la  terre  :  ces  surfaces  de 
niveau  sont  seulement  un  peu  aplaties  vers  les  pôles,  et  ren- 
flées vers  l'équaleur,  par  l'effet  de  la  force  ccnUrifuge  (jui 
se  combine  avec  Taltraction  de  la  terre  pour  produire  ce 
que  nous  nommons  la  pesanteur. 

Au  lieu  (H'-tudier  ici  celte  (piestion  de  l'équilibre  dtî  l'at- 
mosphère terrestre  dune  manière  g(;nérale,  nous  nous  con- 
lenteri»ns  de  la  trail(*i'  pour  une  portion  restreinte  de  l'at- 
mosphère, afin  d'arriver  à  la  forninlr  qui  permet  de  déterminer 
des  différences  de  niveau  au  moyen  d'observations  baromé- 
tricpies;  et  pour  cela  nous  cher<;hei*ons  spécialement  la  loi 
suivant  laquelle  la  pression  atmosphéiiciue  varie,  quand  on 
passe  d'un  point  à  un  autre  d'une  même  verticale,  en  supi>o- 
sant  que  la  pesanteur  y  soit  constante  en  grandeur  et  en  di- 
rection. Soit  z  la  distance  d'un  point  quelconcpie  de  cette 
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verticale  au  point  oii  elle  perce  la  surface  de  la  terre.  D'après 
réquation  (a) du  §  2U,  on  aura 

Or  on  sait  que,  d'après  les  lois  de  Mariotte  etdeGay-Lussac, 
on  a,  entre  la  pression  p  et  la  masse  spécifique  p  relatives  i 
un  point  quelconque  de  l'atmosphère,  la  relation 

kp 
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en  désignant  par  /  la  température  de  l'air  eu  ce  point,  para 
le  coefficient  de  dilatation  de  l'air  qui  est  égal  à  0,003  66,  et 
par  k  un  coefficient  constant.  Si  l'air  avait  partout  la  même 
composition,  et  si  la  température  t  aux  différents  points  de  la 
verticale  était  connue  en  fonction  de  z,  nous  trouverions  fa- 
cilement la  relation  exacte  entre  p  et  z,  en  éliminant  p 
entre  les  deux  relations  précédentes  et  intégrant  ensuite. 
Mais  i!  n'en  est  pas  ainsi  :  l'air  contient  habituellement  de  la 
vapeur  d'eau,  en  quantité  variable  avec  la  hauteur;  et  la 
température  /,  différente  d'un  point  à  un  autre  de  la  verti- 
cale, n'est  pas  connue  en  fonction  de  z.  Pour  suppléer  ;\  ce 
que  nous  ne  connaissons  pas,  nous  remplacerons  /  par  lu 
moyenne  arithmétique  des  températures  /o  et  /|  correspon- 
dant aux  deux  points  particuliers  entre  lesquels  nous  vou- 
lons calculer  lu  différence  de  pression  ;  et  en  outre  nous 
mettrons  0,00^  au  lieu  de  0,003  66  pour  y.,  afin  de  tenir 
compte  jusqu'à  un  certain  point  de  l'existence  de  la  vapeur 
d'eau,  dont  la  proportion  croît  ordinairement  avec  la  tempé- 
rature, de  telle  sorte  que  sa  présence  équivaut  à  une  certaine 
augmentation  du  coefficient  de  dilatation  de  l'air.  La  rela- 
tion entre  p  et;>  deviendra  donc 
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et  par  suite  réquatioii  différeuliellc  qui  lie  dp  à  dz  pourra 
être  mise  sous  la  forme 

Eu  intégrant  entre  des  limites  correspondantes  à  deux 
points  déterminés  de  la  verticale ,  et  désignant  par  H  la  dis- 
tance de  ces  deux  points,  et  par  po  et  pi  les  valeurs  extrê- 
mes de  p,  on  trouve 

Le  logarithme  qui  entre  dans  cette  formule  est  un  logarithme 
népérien.  Enfin,  si  nous  remplaçons  les  pressions  put  pi» 
par  les  hauteurs  /io>  /<i ,  des  colonnes  barométriques  qui  leur 
servent  de  mesure,  et  qui  par  conséquent  Unir  sont  propor- 
cioiuielles  ;  si  nous  substituons  au  logarithme  népérien  un 
logarithme  ordinaire ,  et  si  nous  donnons  au  coefllcient 
constant  du  second  membre  la  valeur  que  les  mesures  di- 
rectes de  différences  de  niveau  ont  indiquée  comme  étant  la 
plus  convenable,  nous  aurons  définitivement  la  formule 
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Cesl  à  Taide  de  celte  formule  que  Ton  d(*terniinc  la  diffé- 
rence du  niveau  II  de  deux  points,  en  mesurant  en  chaque 
point  la  hauteur  de  la  colonnr  baronM'*trique  et  la  tempé- 
rature de  Tair.  l)'a|ii-ês  la  manière  dont  elle  a  éti*  obtenue^ 
on  ne  devniit  s*en  siMvir  que  dans  le  cas  où  les  deux  points 
seraient  situés  sur  une  même  verticale.  Mais  les  surfaa^s  de 
niveau  de  Tatmosphère  penv^-nt  rtre  rejçardées  comme  équi- 
distantes,  dans  une  certaine  étendue,  tout  autour  de  chaque 
verticale  ;  il  s  ensuit  qu^*,  lors  même  que  les  deux  stations 
où  Ton  a  mesuré  les  hauteurs  A<i,  Ai,  et  le^  températum 
l«,  /t,  ne  se  trouvent  pas  sur  une  même  verticale,  ii  OM 
stations  ne  sont  pas  tnVéloignées  l*une  de  l'aiilre,  M  pav* 
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prendre  lu  valeur  de  II  i'oiiniie  par  la  (brinule  pour  la  dii»- 
laiic(^  de  Finie  délies  à  la  surfaee  du  niveau  passîint  par 
rami<',  e'esl-à-dir(î  i)our  la  différenee  de  niveau  qui  existe 
entre  ell<»s.  l^es  hauteurs  /lo,  /*i,  des  colonnes  de  niereure 
(|ui  l'ont  é(iuilll)re  à  la  pression  atmosphérique  dans  les  deux 
stations,  doivent,  bien  entendu,  être  corrigées  toiU  d*abord 
<*ii  raison  de  rin(''gale  température  du  mercure  dans  ces 
deux  stations,  et  ramenées  à  la  température  de  zéro. 

La  formule  (jue  nous  venons  (rohtenir  sufïit  généralement 
pour  d(''terininer  les  (lilTéren<*es  de  niv(»au  au  moyen  des 
observations  baronn'lriques,  quoi(|uVllc  ait  été  trouvée  eu 
attribuant  à  rintensité  de  la  pesanteur  une  valeur  constante. 
Si  Ton  veut  arriver  à  une  exac^titude  plus  grande,  il  faut 
tenir  <'ompie  de  ce  (|ue  cette  force  varie  à  la  fois  avec  la 
latitude  du  Uva  et  avec  la  hauteur  du  point  que  l*on  consi- 
dère au-dessus  d(î  la  surfaire  de;  la  terre  ;  mais  nous  ne  nous 
occuperons  pas  ici  de  chercher  la  niodificalion  qui  en  résul- 
terait dans  la  formule  qui  donne  la  diiïéren<;e  du  niveau  H. 

^  217.  PreihiMloiiK  d'un  liquide  peisanl  Hur  les  par«U 
du  vase  qui  le  renferme.  —  Un  licpiide  pesant,  en  équili- 
bre dans  un  vas(î  fermé  <pril  ikî  remplit  pas  en  totalité,  ou 
bien  dans  un  vase  (»uverl  par  le  haut,  se  termine  H  une  sur- 
faee libn»  qui  est  [)lane  et  horizontale.  Xoiis  avons  établi 
celte  proposition  (g  -^13),  en  admettant  que  le  liquide  ne 
soit  soumis  à  aiieune  pression  aux  différents  points  de  sa 
surfac(^  libre.  ¥AW  est  vraie  encore  dans  le  cas  où  le  li(|uide 
est  surmonte  d'une  atmosphère  gazeuse,  en  équilibre  elle- 
même  sous  i  action  de  la  pesanteur,  coiiiiik^  nous  le  voyons 
<:onstamment  à  la  surface  de  la  terre  ;  parce  qu<'  les  surfa(Ts 
de  niveau  sont  planes  et  horizontales,  à  la  fois  dans  le  liquide 
et  dans  le  gaz,  et  que  leur  surface  d<'  séparation  doit  évi- 
demment être  une  de  ces  surfaces  de  niveau,  ^'ous  allons 
étudier  les  pressions  que  ce  liquide  exerce  sur  les  parois  du 
vase  qui  le  renferme. 
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Xous  savons  d(^à  que  la  pi*essiou  p,  eu  un  |)oint  quelcon- 
que du  liquide,  a  pour  valeur 

en  désiguanl  par  po  la  pression  qui  s'exerce  sur  la  surface 
libre,  et  par  A  la  distance  du  point  que  Ton  considère  à  cette 
surface  (§  213).  L'existence  delà  pression  />«  sur  la  surface 
libre  ne  fait  donc  qu'augmenter  d'une  même  quantité  les 
pressions  qui  s'exerceraient  sans  cela  aux  diiïërenis  points 
de  la  niasse  liquide.  Nous  en  ferons  abstraction,  et  nous 
raisonnerons  comme  si  pu  était  nul  :  il  sera  facile  de  voir 
comment  les  résultats  auxquels  nous  parviendrons  devront 
être  modifiés,  pour  tenir  compte  de  cette  pression  sur  la  sur- 
face libre,  dans  le  cas  où  elle  ne  sera  pas  nulle.  D'après 
c*ela ,  chaque  élément  co  de  la  paroi  du  vase  sera  regarde 
comme  éprouvant  de  la  part  du  liquide  une  pression  égale 
à  {tffcàhj  h  étant  la  distance  du  centre  de  gravité  de  cet 
élément  à  la  surface  libre. 

(Considérons  d'abord  les  pressions  exercées  sur  les  divers 
éléments  d'une  paroi  plane.  C(*s  pressions  sont  des  forces 
parallèles  et  de  même  sens;  elles  ont  une  résultant?  <'>gale  à 
leur  somme,  qui  est  la  pression  totide  supportée  par  la  paroi. 
Le  point  d'application  de  cette  résultante ,  sur  la  paroi 
même ,  se  nomme  centre  de  prennian,  La  pi'ession  sup- 
portée par  un  élément  w  de  c<*tte  iiaroi  plane  étant  ex- 
primée parp<7ot)/i,  la  pression  totale  sera  égale  à 

ou  bien  ce  qui  est  la  même  chose 

p^AII . 
eu  désignant  par  A  l'aire  totale  de  la  paroi,  et  par  II  la  dis- 
lance  de  son  centre  de  gravité  à  la  surface  libre  du  liquide, 
et  observant  que,  d'après  les  propriétés  des  ceutrc»  de  gia- 
vite,  on  a 
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pour  trouver  le  centre  de  pression  correspondant  à  la  iKiroi 
plane  A  B, /7^.  111 ,  observons  que  la 

^4 ~\      pression  sur  un  élément  tù  ayant  son 

f  .-vj)  centre  de  gravité  en  m,  est  égale  au 
poids  d*une  colonne  de  liquide  ayant 
pour  base  (ù  et  pour  hauteur  la  dis- 

lance  mn  du  point  m  à  la  surface 

Fig^  m,  libre  H  H'.  Si  par  chaque  point  m 

de  la  paroi  A  B  nous  élevons  une  perpendiculaire  à  cette 
paroi,  et  si  nous  prenons  sur  celte  perpendiculaire  uue 
longueur  m  n  égale  à  la  distance  du  point  w  à  la  sur- 
face H  ir  du  liquide,  nous  obtiendrons  un  prisme  tronqué 
A  B  C  D.  Concevons  que  ce  prisme  tronqué  soit  divisé  eo 
prismes  élémentaires  ayant  leurs  arêtes  perpendiculaires  à 
la  paroi  A  B,  et  ayant  pour  bases  les  divers  éléments  u  de 
cette  paroi  ;  si  chacun  de  ces  prismes  élémentaires  est  un 
solide  homogène  de  même  densité  que  le  liquide  considért's 
et  si  ces  divers  prismes  sont  soumis  à  Faction  de  la  pesan- 
teur s'exerranl  suivant  une  direction  perpendiculaire  à  AB, 
il  est  aisé  de  voir  que  la  paroi  AB  sera  pressée  par  Tcn- 
semble  de  ces  prismes  exaclomenl  de  même  qu'elle  l'est  par 
le  liquide  avec  lequel  elle  est  en  contact,  et  qui  s'étend  jus- 
qu'à la  surface  libre  II II'.  On  conclut  de  là  qu'il  suffit  de 
chercher  le  centre  de  gravité  du  prisme  tronqué  ABCD 
considéré  connue  un  solide  homogène ,  et  de  le  projeter  sur 
la  face  AB,  pour  avoir  le  centre  de  pression  correspondant 
à  cette  face  A  B. 

Si,  par  exemple,  la  paroi  AB  est  rectangulaire,  et  a  un  de 
ses  (!Ôtés  situé  dans  le  plan  horizontal  U  H',  le  centre  de 
pression  se  trouve  sur  la  ligne  qui  joint  les  milieux  des 
côtés  horizontaux  du  rectangle ,  et  au  tiers  de  cette  ligne  à 
])arrir  du  côté  inférieur.  Si  la  paroi  A  B  est  un  triangle  ayant 
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son  sommet  dans  le  plan  H  H'  et  sa  base  dirigée  horizon  ta- 
lement,  le  centre  de  pression  est  situé  sur  la  ligne  qui  joint 
le  sommet  au  milieu  de  la  base,  et  au  quart  de  cette  ligne  à 
partir  de  la  base.  Si  la  paroi  plane  est  un  triangle  ayant  sa 
base  dans  le  plan  H  H',  le  centre  de  pression  se  trouve  au 
milieu  de  la  ligne  qui  joint  le  milieu  de  la  base  au  sonnuet 
opposé. 

§  218.  Considérons  maintenant  une  portion  de  paroi  de 
forme  quelconque ,  et  cherchons  à  composer  entre  elles  les 
pressions  que  le  liquide  exerce  sur  les  divers  éléments  dont 
elle  est  formée.  Pour  cela,  imaginons  que  nous  tracions  trois 
axes  coordonnés  rectangulaires,  dont  Tun  soit  venical,  et 
décomposons  la  pression  supportée  par  un  élément  quel- 
conque w  de  la  paroi  en  trois  composantes  dirigées  paral- 
lèlement à  ces  axes.  Si  nous  désignons  par  a,  6,  y  les  angles 
que  la  normale  à  l'élément  considéré  fait  avec  les  trois  axes, 
nous  aurons 

ûjfw/ïcosa,     •"   p(/rjt)Acosê,  p^wAcosy, 

pour  les  valeui's  de  ces  composantes  ;  nous  voyons  que  ce 
sont  précisément  les  pressions  que  le  liquide  exercerait  sur 
les  projections 

cocosa ,        ri)C0s6 ,        wcosy 

de  rélément  de  paroi  (>>  sur  les  trois  plans  coordonnés,  vu 
supposant  que  le  centre  de  gravité  de  chacune  de  ces  pro- 
jections se  irouvi^t  à  la  même  distance  h  au-dessous  de  la 
surface  libre  du  liquide,  dette  décomposition  étant  faite 
pour  les  pressions  supportées  par  tous  les  éléments  de  la 
portion  de  paroi  que  nous  considérons ,  nous  potivons  com- 
poser entre  elles  toutes  les  pressions  composantes  dirigées 
parallèlement  à  chacun  des  axes  coordonnés  :  nous  aurons 
ainsi  trois  résultantes  partielles  ayant  respectivement  leurs 
directions  parallèles  à  ces  axes ,  et  si  nous  pouvons  trouver 
ime  force  unique  qui  soit  la  résultante  de  ces  trois  rësul- 


428  LIVRE    m. — DY>AM1QI£.    DEUXIÈME   PARTIE. 

tailles  partielles ,  cette  force  unique  sera  la  résuUaute  des 
pressions  que  le  liquide  exerce  sur  les  divers  éléments  de  la 
paroi.  Quant  à  ces  rësulumtes  partielles,  il  est  aisé  de  tixiii- 
ver  la  grandeur  de  chacune  d  elles ,  ainsi  que  la  position  de 
son  point  d*application.  On  reconnaît  en  effet,  d'apivs  tiî 
(pie  nous  venons  de  dire,  que  la  résultante  des  pressions 
composantes  dirigées  parallèlement  à  l'un  des  deux  axes 
horizonUuix  est  précisément  la  pression  que  le  liquide  excr- 
cîerail  sur  la  projection  d(»  la  paroi  considérée  sur  4e  plan 
vertical  perpendiculaire  à  cet  axe.  Ou  reconnaît  en  outre 
que  la  résultante  des  pressions  composantes  dirigées  verti- 
calement est  égale  au  poids  du  liquide  contenu  à  rintérieiir 
du  cylindre  vertical  passant  par  le  contour  de  la  paroi,  et 
s'étendant  depuis  cette  paroi  jusqu'à  la  surface  libre  :  celte* 
résultante  est  dirigée  suivant  la  verticale  menée  par  le  cen- 
tre de  gravité  de  la  portion  de  liquide  dont  il  s*agit.  Os 
énoncés  supposent  que  toutes  les  pressions  composantes 
parallèles  à  un  quelconque  des  trois  axes  sont  diiigées  dans 
1(»  même  sens  ;  c'est-à-dire  que ,  dans  la  projection  de  la 
portion  de  paroi  <;oiisid('*réc  sur  un  plan  perpendiculain»  à 
cet  axe,  il  n'y  a  pas  plusieurs  parties  qui  se  projettent  l'une 
sur  l'autre  :  il  (»sl  aisé  de  voir  en  quoi  les  énoncés  devraient 
être  modiliés  si  les  choses  se  passaient  autrement. 

jVous  pouvons  appliquer  ce  cpii  vient  d'être  dit  à  la  re- 
cherche de  la  résullanl(î  de  toutes  les  ])ressions  qu'un  li- 
tpiide  pesant  exerce  sur  les  diverses  parties  de  la  paroi  du 
vase  qui  le  renferme.  Après  avoir  mené  trois  axes  coordon- 
nés rectangulaires,  dont  l'un  soit  vertical,  concevons  que 
nous  circonscrivions  à  la  paroi  qui  renferme  le  liquide  un 
cylindre  ayant  ses  gémira irices  parallèles  à  un  des  deux 
axes  horizontaux;  la  ligne  de  contact  du  cylindre  avec  cette 
paroi  la  divise  en  deux  portions  di^lincles,  dont  les  projec- 
tions sur  un  plan  perpeud'uiaire  i  "et  axe  se  recouvrent 
complètement  :  i*        aisé  d       *    d'api     'cela  que  les  corn- 
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posaïUos  dos  pressions  élémcnlaires  dirigées  parallèlement 
au  même  axe  ont  une  résultante  nulle.  Les  composantes  de 
ces  pressions  élémentaires  dirigées  parallèlement  «i  Fautive 
axe  horizontal  ont  également  une  insultante  nulle.  Ces  pres- 
sions élémentaires  ont  donc  la  même  résultante  que  leurs 
composantes  verticales  ;  et  par  cons<»quent  cette  résultante 
de  routes  les  pressions  que  le  liquide  exerce  sur  la  paroi  du 
vase  est  égale  au  poids  du  liquide  tout  entier,  et  sa  direction 
passe  par  le  centre  de  gravil<'»  de  ce  liquide,  ce  qui  était 
«•vident  à  pn'ari, 

g  219.  PreHsIonfi  supporléeii  par  un  eorpii  Holide 
ploniçé  dans  nn  liquide  peMant  en  équilibre.  —  Si  un 
coips  solide  plonge  en  totalité  ou  eu  partie  dans  un  liquide 
pesant  en  équilibre,  il  éprouve  de  la  part  du  liquide  des 
pressions  dont  nous  allons  chercher  la  résultante.  11  est 
rlair  q\w  nous  pouvons  regarder  la  surface  du  solide  ))longé 
ctuiHue  constituant  une  partie  des  parois  qui  renferment  le 
liquide,  (>t  qu'en  conséquence  nous  pouvons  lui  appliquer  ce 
qui  vient  d  être  dit  p(»ur  les  pressions  supportées  par  ces 
parois. 

Cloiisidr^rons  d'abord  un  solide  compl('»tement  plongé.  Si 
Ton  décompose  la  piession  du  liquide;  sur  chacun  des 
éh'Muents  de  la  surface  du  corps  en  trois  composantes  pa- 
rallèles à  un  a\e  V(Mlical  et  à  (huix  axes  horizontaux  per- 
peiuliculaires  Tun  à  l'autre,  ou  verra  (|ue  les  composan- 
tes parallèles  à  l'un  c|uelcon(|ue  des  deux  axes  horizon- 
taux ont  une  résultante  nulle  ;  en  sorte  que  la  résultante 
des  composantes  v(;rticales  sera  la  résultante  de  toutes  les 
pressions  élémenuiires  supportées  par  le  corps.  Si  mainte- 
nant on  imagine  un  <;ylindre  vertical  circonscrit  au  corps,  la 
ligne  de  lumiact  ch»  ce  <'vlindre  divisera  la  surfa(*e  du  corps 
(Ml  deux  portions.  La  i\\su.ll^i^te  des  composantes  verticales 
des  pressions  <;xercée*^^  sur  lù.  ;,{^)ilion  inférieure  S(îra  une 
force  verticah»  dir»        de  b"      '^  haut»      .'îgale  au  poids  du 
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liquide  qui  remplirait  te  cylindre  circonscrit,  depuis  cette 
portion  inrërieurc  de  la  surface  du  corps  jusqu'à  la  surface 
libre  du  liquide;  de  même  la  résultante  des  composantes 
verticales  des  pressions  supportées  par  la  portion  supé- 
rieure, sera  une  force  verticale,  dirigée  de  haut  en  bas,  et 
égaie  au  poids  du  liquide  qui  remplirait  le  cylindre  circons- 
crit, depuis  cette  portion  supérieure  de  la  surface  du  corps 
jusqu'à  la  surface  libre  du  liquide  :  donc  la  résultante  de« 
composantes  verticales  des  pressions  élémentaires  suppor- 
tées par  toute  la  surface  du  corps,  et  par  conséquent  la  ré- 
sultante de  ces  pressions  élémentaires  elles-mêmes,  est  une 
force  verticale,  dirigée  de  bas  en  haut,  ('gale  au  poids  du 
liquide  dont  le  corps  tient  la  place,  et  agissant  suivant  U 
verticale  menée  par  le  centre  de  gravité  de  ce  liquide.  C'est 
en  cela  que  consiste  le  fameux  principe  d'Archimède, 
qu'on  énonce  ordinairement  en  disant  qu'un  corps  plongé 
dans  un  liquide  perd  une  partie  de  son  poids  égale  au  poids 
du  liquide  déplacé. 

Si  un  corps  solide*  ne  plonge  qu'en  panie  dans  un  liquide 
posant  en  équilibre,  on  arrive  de  la  même  manière  à  trouver 
la  résultante  des  pressions  qu'il  éprouve  de  la  part  du  liquide. 
On  reconnaît  ainsi  que  (îette  résultante  est  égale  au  poids  du 
liquide  qui  remplirait  l'espace  occupé  par  la  portion  du 
corps  située  au-dessous  de  la  surface  libre  du  liquide;  et 
qu'elle  agit  de  bas  en  haut,  suivant  la  verticale  menée  par  le 
<îentre  de  gravité  de  ce  li(}uide. 

g  220.  Équilibre  d- un  corps  «olide  plongé  danK  na 
liquide  pesant,  ou  floltanl  à  sa  surface.  —  Pour  qu'un 
corps  solide,  plongé  en  totalité  ou  en  partie  dans  un  liquide, 
soit  en  équilibre  sous  l'action  de  la  pesanteur  et  des  pressions 
qu'il  éprouve  de  la  part  du  liiiuide,  il  faut  (jue  la  résultante 
(les  actions  de  la  p<'santeur  siu'  les  divei*ses  molécules  du  <*orps 
soit  égale  et  directement  opposée  à  la  résultante  des  pres- 
sions que  le  liquide  exeire  sur  les  diverses  parties  de  la  sur- 
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face  du  corps.  Ou  est  couduil  par  là  aux  deux  conditions 
suivantes  :  l*"  le  poids  du  corps  doit  être  égal  au  poids  du  li- 
quide qu'il  déplace  ;  2**  le  ccnlre  de  gravité  du  corps  et  celui 
du  liquide  déplacé  doivent  se  trouver  sur  une  même  verli  - 
cale.  Ces  deux  conditions  sont  nécessaires  et  suifisantes 
pour  que  le  corps  plongé  soit  en  équilibre,  si  toutefois 
ce  corps  peut  être  regardé  comme  étant  un  solide  inva- 
riable. 

Si  le  corps  que  Ton  considère  est  homogène^  il  ne  peut 
C'ive  en  équilibre,  lorsqu'il  est  complètement  plongé  dans  un 
liquide,  qu'autant  que  sa  densité  est  égaie  à  celle  du  liquide; 
cette  condition  est  d'ailleurs  suiTisante  pour  que  l'équilibre 
ait  lieu,  puisque,  dans  ce  cas,  le  centre  de  gravité  du  corps 
et  celui  du  liquide  déplacé  coïncident  toujours,  quelle  que 
soit  la  position  du  corps  à  Tintéricur  du  liquide.  Un  coips 
homogène  ne  peut  être  en  équilibre  en  flottant  sur  un  li- 
quide pesant,  qu'autant  que  sa  densité  estmoindre  que  celle 
du  liquide. 


LIVRE  QUATRIÈME. 

DYNAMIQUE 

TIOISIÈIE  PAITIE. 
Du  mouvement  des  systi 


CHAPITRE  PREMIER. 

MOUVEMENT    d'uN   SYSTÈME   MATÉRIEL   QUELCONQUE. 

§  221.  Théorème  de  d'Alembert.  —  Un  système  maté- 
riel quelconque  étant  en  mouvement  sous  Taction  des  forces 
tant  intérieures  qu'extérieures  qui  sont  appliquées  à  ses 
diverses  parties,  chacun  des  points  matériels  qui  le  compo- 
sent (§  150)  se  meut  conformément  à  ce  qui  a  été  dit  dans 
le  Livre  II  ;  Taccélération  totale  du  mouvement  de  ce  point 
a  même  direction  et  même  sens  que  la  résultante  de  toutes 
les  forces  qui  agissent  sur  lui,  et  la  grandeur  de  cette  accé- 
lération est  telle  qu'en  la  multipliant  par  la  masse  du  point, 
on  obtient  un  produit  égal  à  la  résultante  dont  il  vient  d'ê- 
tre question.  Reportons-nous  maintenant  à  la  définition  que 
nous  avons  donnée  de  la  force  d'inertie  (§  138),  et  nous 
verrons  qu<* ,  si ,  à  un  instant  quelconque ,  on  joint  la  force 
d'inertie  du  point  matériel  dont  il  s'agit  aux  forces  qui  lui 
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sont  réellement  appliquées ,  ou  aurp  un  ensemble  de  forci's 
qui  se  feront  équilibre  :  puisque  la  force  (IHuertie,  que  Ton 
joint  aux  forces  réelles ,  est  égale  et  directement  opposée  à 
la  résultantes  de  ces  forces  réelles.  D'après  cela ,  si ,  à  un 
instant  quelconque,  on  joint  les  forces  dlneitie  des  différents 
points  d'un  système  matériel  en  mouvement  aux  diverses 
forces  qui  agissent  réellement  sur  ces  points ,  ou  obtiendra 
un  système  totiU  de  forces  qui  se  feront  é(iuilibre  sur  le 
système,  puisqu'il  y  aura  équilibres  entre  les  forces  appliquées 
à  chacun  des  points  matériels  dont  le  système  se  compose. 

Il  est  aisé  de  reconnaître  eu  outre  qu'il  suffit  d'exprimer 
l'équilibre  dont  il  vient  d'être  question,  pour  en  conclure 
toutes  les  circonstances  du  mouvement  du  système.  En  effet, 
dire  que  les  forces  (|ui  agissent  réellement  sur  le  système 
matériel,  jointes  aux  forces  d'inertie  de  ses  différents  points, 
se  font  équilibre  à  chaque  instant  sur  ce  système,  c'est  diiv 
que  cet  équilibre  a  lieu  pour  un  quelconcpie  des  points  ma- 
tériels dont  le  système  se  compose;  c'est  donc  dire  (|ue, 
pour  chacun  de  ces  points,  et  à  chaque  insUint,  la  force 
d'inertie  est  égale  et  directement  opposée  à  la  résultante  des 
forces  qui  agissent  réellenKuit  sur  ce  point;  ou,  en  d'autres 
termes ,  (''est  dire  (fucî  lacc^élération  totale?  du  mouvement 
d'un  point  quelconques  du  système  est  précisément  celle  que 
cette  résultante  des  forces  réellement  appliquées  au  point 
est  capable  de  lui  communiquer.  Exprimer  (|u'il  y  a  équili- 
bre, à  chaque  instant,  entre  les  forces  (|ui  agissent  sur  les 
différents  points  matériels  du  système  et  les  forces  d'inertie 
de  ces  points,  ou  bien  écrire  les  équations  différentielles  du 
mouvement  de  ces  divers  points  matériels  du  système,  ce 
sont  deux  choses  é(|uivalenles.  Tel  est  le  fameux  théorème, 
du  à  d'Alemberl,  au  moyen  duquel  toute  (pieslion  de  mou- 
vement se  ramènes  immédiatement  à  une  question  d'équi- 
libre. 

i^e  théorème  des  d'Alembert  ne  piésente  pas  d'utilité 
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réelle  y  tant  qne  le  système  matériel  dont  on  s'occupe  n'est 
qu'un  assemblage  de  points  matériels  isolés  pouvant  se  mou- 
voir d'une  manière  quelconque ,  les  uns  par  rapport  aux 
autres,  sous  l'action  des  forces  qui  leur  sont  appliquées  ; 
puisque,  pour  exprimer  l'équilibre  des  forces  réelles  jointes 
aux  forces  d'inertie,  il  faut  exprimer  que  cet  équilibre  a  lieu 
pour  chacun  des  points  matériels  du  système,  et  que,  par 
conséquent,  il  est  tout  aussi  simple  d'écrire  immédiatement 
les  équations  difTércnticUes  du  mouvement  de  chacun  de  ces 
points.  Mais  il  n'eu  est  plus  de  même  lorsqu'il  s'agit  d'un 
système  matériel  dans  lequel  on  imagine  des  liaisons  (§  186). 
Dans  ce  cas ,  le  théorème  de  d'Âlembert ,  en  ramenant  la 
question  du  mouvement  du  système  à  une  question  d'équi- 
libre entre  les  forces  qui  lui  sont  réellement  appliquées  et 
les  forces  d'inertie  de  ses  différents  points,  permet  de  pro- 
fiter des  simplifications  que  les  liaisons  introduisent  dans 
Tensemble  des  é(]uations  d'équilibre  des  forces  appliquées  à 
un  système  matériel.  Ainsi,  pour  eu  donner  un  exemple, 
les  équations  d'équilibre  des  forces  appliquées  à  un  solide 
invariable  se  réduisant  à  six  (§§  187  et  178),  le  théorème 
de  d'Âlembert  conduit  immédiatement  à  six  équations  qui 
suffisent  pour  faire  connaître  le  mouvement  d'un  pareil 
corps. 

§222.  Premier  THf:oRÈME  général,  ou  théorème  du 
mouvement  du  centre  de  gravité.  —  Le  théorème  de 
d'Alembert  ne  fait  connaître  aucune  propiûété  du  mouve- 
ment du  système  matériel  auquel  on  rapplique  ;  il  ne  fait 
que  foui'nir  une  méthode  particulière  pour  écrire  les  équa- 
tions différentielles  du  mouvement  du  système,  équations 
que  l'on  pourrait  d'ailleurs  écrire  directement,  sans  avoir 
recours  à  ce  théorème.  Il  n'en  est  pas  de  même  des  théo- 
rèmes généraux,  dont  nous  allons  nous  occuper;  chacun 
de  ces  théorèmes ,  qui  sont  au  nombre  de  quatre  fait  con- 
naître une  propriété  de  mouvement.  Nous  commencerons 
28. 
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par  celui  qui  se  rapporte  au  mouvement  du  centre  de  gra- 
vité du  système. 

Désignons  par  m  la  masse  d'un  quelconque  des  points 
matériels  du  système  ;  par  x^y^z  les  coordonnées  de  ce  point 
rapportées  à  trois  axes  rectangulaires  ;  et  par  X,  Y,  Z  les 
forces  parallèles  aux  axes ,  dans  lesquelles  se  décompose 
une  quelconque  des  forces  appliquées  à  ce  point  matériel. 
Si  nous  observons  que  la  projection  de  la  résultante  de  plu- 
sieurs forces  appliquées  à  un  point,  sur  un  axe  quelconque, 
est  égale  à  la  somme  des  projections  des  composantes  sur  le 
même  axe,  nous  verrons  que  les  équations  différentielles  du 
mouvement  du  point  matériel  dont  il  vient  d'être  question 
peuvent  s'écrire  ainsi  (§  121), 

(Pz 

Les  signes  2  qui  enlrenl  dans  les  seconds  membres  indi- 
quent des  sonmies  s'étendant  à  toutes  tes  forces  qui  sont 
appliquées  au  point  matériel  considéré.  Concevons  que  nous 
ayons  écrit  toutes  les  équations  analogues  à  celles-là,  pour 
les  divers  points  matériels  du  système,  et  que  nous  ajoutions 
entre  elles  toutes  celles  de  ces  équations  qui  se  rapportent 
aux  mouvements  projetés  sur  un  même  ave  :  nous  trouve- 
rons ainsi  les  trois  équations  suivantes  : 
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dans  lesquelles  les  signes  2  des  premiers  membres  indi- 
quent des  sommes  s*étendant  à  tous  les  points  du  système, 
et  ceux  des  seconds  membres,  des  sommes  s'ctendant  à  toutes 
les  forces ,  sans  exception  ,  qui  agissent  sur  les  diverses 
parties  de  ce  système. 

Désignons  maintenant  par  M  la  masse  totale  du  système 
matériel,  et  par  j?i ,  y i ,  Zi ,  les  coordonnées  de  son  centre  de 
gravité  ,  à  un  instant  quelconque.  Nous  aurons  (§  163) 

Ma;i  =2ma;,       Myi=2my,       M2i=2mc; 

et,  par  suite,  en  diiïcrentiant  deux  fois  par  rapport  au 
temps  /, 

^*-3?-=^^2?'    ^'^=^'^J^    ^*rf^=2^5?- 

Au  moyen  de  ces  formules,  les  trois  équations  que  nous 
venons  d^obtenir  deviendront 
d^Xi 

Ces  trois  équations  déterminent,  comme  on  voit,  les  valeurs 
des  coordonnés Xi.yijZidu centre  de  gravité,  en  fonction  du 
temps.  Pour  les  interpréter,  et  énoncer  le  théorème  auquel 
elles  correspondent,  nous  ferons  d'abord  les  remarques  sui- 
vantes :  1°  ces  équations  ont  exactement  la  forme  des  équa- 
tions différentielles  du  mouvement  d'un  point  matériel  de 
masse  M;  2°  les  forces  inlérieur(»s  du  système  disparaissent 
d elles-mêmes  dans  les  seconds  membres  de  ces  équations, 
puisque,  ces  forces  étant  deux  à  deux  égales  et  directement 
opposées,  leurs  projections  sur  un  axe  quelconque  sont 
deux  à  deux  égales  et  de  signes  contraires;  ;5"  les  forces  ex- 
térieures, qui  restent  seules  dans  les  seconds  nombre». 
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J^après  ce  que  nous  veiious  de  dire ,  peuvent  être  transpor- 
ées  parallèlement  à  elles-mêmes  en  un  point  quelconque , 
5ans  que  ces  seconds  membres  soient  changés,  puisque, 
par  là,  les  projections  de  ces  forces  sur  un  axe  quelconque 
ne  changeront  ni  de  grandeur  ni  de  signe.  On  peut  donc 
dire  que 

Le  centre  de  gravité  d'un  êysième  matériel  se  meut 
le  la  même  manière  que  si  toute  la  masse  du  système  y 
était  concentrée ,  et  que  toutes  les  forces  extérieures  y 
fussent  transportées  parai lèlemefit  à  elles-mêmes. 

Ce  théorème  nous  montre  que ,  lorsque  nous  faisons  abs- 
traction des  dimensions  d*un  corps ,  pour  le  réduire  par  la 
pensée  à  un  point  matériel  (§  82) ,  c'est  à  son  centre  de 
gravité  que  nous  devons  concevoir  que  toute  sa  masse  est 
concentrée.  Tout  ce  que  nous  avons  dit  sur  le  mouvement 
d*un  point  matériel  (Livre  II)  est  immédiatement  applicable 
au  mouvement  du  centre  de  gravité  d*un  système  maté- 
riel. 

§  22»3.  Pour  faire  bien  comprendre  la  vraie  signification 
et  la  portée  du  premier  théorème  général  que  nous  venons 
d'établir,  nous  allons  l'appliquer  à  quelques  exemples. 

Lorsqu'on  lance  un  corps,  suivant  une  direction  quel- 
conque ,  à  la  surface  de  la  terre ,  et  qu'ensuite  la  pesanteur 
est  la  seule  force  extérieure  qui  agisse  sur  les  diverses  mo- 
lécules de  ce  corps,  son  centre  de  gravité  décrit  une  para- 
bole dans  le  plan  vertical  mené  par  la  direction  de  sa  vitesse 
initiale  (§  122).  Supposons  que  le  corps  dont  il  s  agit  soit 
une  bombe ,  et  que  cette  bombe  fasse  explosion  avant  qu'elle 
soit  tombée  sur  le  sol  ;  l'explosion  étant  occtasionnée  unique- 
ment par  le  développcmcînt  de  forces  intérieures,  le  mouve- 
ment du  centre  de  gravité  de  la  bombe  tout  entière  n'en 
est  pas  altéré  :  ce  centre  de  gravité  de  l'ensemble  de  toutes 
les  molécules  dont  la  réunion  constituait  primitivement  la 
bombe ,  continue,  après  l'explosion,  à  parcourir  la  parabole 
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suivaut  laquelle  il  a  commencé  à  se  mouvoir.  Ce  u  est  que 
loi^ue  quelqu*uii  des  fragmeuts  de  la  bombe  vieul  à  ren- 
contrer un  corps  éti*anger,  que  le  mouvement  du  centre  de 
gravité  du  système  se  modifie  ;  parce  que  la  réaction  éprou- 
vée par  ce  fragment  est  une  nouvelle  force  extérieure  qui 
vient  se  combiner  avec  la  pesanteur,  et  contribuer  avec  elle 
à  la  production  de  ce  mouvement.  Il  est  clair  que  ces  résul- 
tats ne  sont  vivais  qu*appro\imativemenl ,  dans  le  cas  où  la 
bombe  se  meut  dans  Tair  atmosphérique ,  en  raison  de  la 
résistance  que  Tair  oppose  au  mouvement  de  la  bombe  et 
de  ses  fragments,  résistance  qui  est  une  force  extérieure,  et 
(|ui,  par  conséquent,  influe  sur  le  mouvement  du  centre  de 
gravité. 

Si  les  forces  extérieures,  transportées  parallèlement  à 
elles-mêmes  au  centre  de  gravité ,  ont  une  résultante  nulle, 
ou  bien,  s'il  n'y  a  pas  de  forces  extérieures,  le  centre  de 
gi*avité  du  système  est  nécessairement  immobile ,  ou  animé 
d'un  mouvement  rectiligne  et  uniforme.  Ainsi ,  concevons 
(|u'un  être  animé ,  un  homme ,  par  exemple,  se  trouve  isolé 
au  milieu  de  l'espace ,  qu  il  ne  soit  soumis  à  aucune  force 
extérieure,  et  que  son  centre  de  gravité  soit  immobile;  cet 
être  animé  ne  pourra  pas  de  lui-même  mettre  son  centre  de 
gravité  en  mouvement,  de  quelque  manière  qu'il  fasse 
jouer  s(*s  muscles  pour  déplacer  les  di veines  parties  de  sou 
<;orps ,  parce  qu'il  ne  peut  développer  ainsi  que  des  forces 
intérieures  qui  ne  sont  pas  capables  de  faire  sortir  le  centre 
de  gravité  de  son  état  d'immobilité  primitive. 

Notre  système  planétaire  étant  extrêmement  éloigné  des 
étoiles  qui  l'environnent,  on  peut  regarder  les  actions  que 
ses  diverses  parties  éprouvent  de  la  part  des  étoiles  comme 
insensibles.  Dès  lors,  ce  système  n'est  soumis  qu'à  des  forces 
intérieures ,  et,  par  conséquent ,  son  centre  de  gravité  doit 
être  immobile  ou  animé  d'un  mouvement  rectiligne  et  uni- 
forme. 
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§  224.  Deuxième   théorème   général,  o«  théer^Me 
de»  quantltéii  de  mouvement  projetées  sur  un  axe.  — 

Si  Ton  projette  le  mouvement  d*uii  point  matériel  sur  un  axe 
fixe,  on  a  dans  le  mouvement  projeté  (§  113) 


Vo=lJ¥dt, 


mv — m 

F  étant  la  projection  d'une  quelconque  des  forces  qui  agis- 
sent sur  le  point  matériel,  et  le  signe  2  indiquant  une  somme 
qui  s*étend  à  toutes  les  forces  auxquelles  il  est  soumis  ;  car 
la  projection  de  la  résultante  des  forces  appliquées  à  ce 
point  est  égale  à  la  somme  des  projections  des  forces  elles- 
mêmes,  et,  par  conséquent,  Fimpulsion  élémentaire  ou  totale 
de  cette  résultante  projetée  est  égale  à  la  somme  des  im- 
pulsions élémentaires  ou  totales  des  composantes  projetées. 
Si  Ton  écrit  toutes  les  équations  de  cette  forme,  relatives 
aux  projections  du  mouvement  des  divers  points  d'un  sys- 
tème matériel  sur  un  même  axe  fixe ,  et  correspondant  à  un 
même  intervalle  de  temps ,  et  qu'ensuite  on  les  ajoute  mem- 
bre à  membre,  on  trouve 

imr  —  lmVo  =  l  j  ¥ilt, 
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Les  signes  1  du  premier  membre  de  cette  nouvelle  équation 
indiquent  des  sommes  qui  s'étendent  à  tous  les  points  maté- 
riels du  système;  et  celui  du  second  membre,  une  somme 
qui  s'étend  à  toutes  les  forces  appliquées  aux  diverses  par- 
lies  de  ce  système.  Les  forces  intérieures,  en  projection  sur 
Taxe  dont  il  s'agit ,  sont  deux  à  deux  égales  et  de  signes 
contraires  ;  les  termes  correspondant  à  ces  forces  se  détrui- 
sent donc  mutuellement  dans  Téquation  qui  vient  d'être 
obtenue,  de  sorte  qu'on  peut  l'écrire  en  ne  mettant  dans  son 
second  membre  que  les  termes  correspondant  aux  forces 
extérieures.  D'après  cela,  cette  équation,  qui  constitue  notre 
deuxième  théorème  général ,  peut  s'énoncer  de  la  manière 
suivante  : 
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L'àecnnêiement  ioial  de  la  somme  des  quantités  de 
moutement  du  système  projetées  sur  un  axe  fixe  quel- 
eofique,  pendant  un  temps  aussi  quelconque ,  est  égal 
à  la  somme  des  impulsio?is  totales  des  forces  extérieures 
projetées  sur  cet  axe,  pendant  le  même  temps. 

§  226.  Le  recul  des  bouches  à  feu  s^explique  naturelle- 
ment au  moyen  de  ce  théorème.  Avant  rinflamnialion  de  la 
poudre,  le  canon  et  sa  charge  forment  un  système  immo- 
bile, pour  lequel  la  somme  des  quantités  de  mouvement 
projetées  sur  Taxe  du  canon  est  nulle.  Cette  somme  de  quan- 
tités de  mouvement  projetées  doit  rester  constamment  nulle, 
tant  qu*îl  n*y  a  pas  de  forces  extérieures  qui ,  en  projection 
sur  Taxe  de  la  pièce,  donnent  lieu  à  une  somme  d'impulsions 
différentes  de  zéro.  L'explosion  de  la  poudre  ne  développant 
que  des  forces  intérieures ,  il  s'ensuit  néccs^irement  que 
le  canon  et  le  boulet  prennent  en  même  temps  des  mouve- 
ments dirigés  en  sens  contraires  Fun  de  l'autre;  de  telle 
manière  que  la  somme  des  quantités  de  mouvement  du  sys- 
tème, en  projection  sur  l'axe  de  la  pièce,  conserve  sa  valeur 
nulle.  S'il  était  permis  de  négliger  la  masse  de  la  poudre,  ou 
)des  matières  dans  lesquelles  elle  se  transforme  par  suite 
de  sonf  inflammation ,  on  pourrait  dire  que  le  canon  et  le 
boulet  prennent,  au  moment  de  l'explosion ,  des  vitesses  de 
sens  contraires,  et  inversement  proportionnelles  à  leurs 
masses  ;  mais  les  choses  ne  se  passent  pas  tout  à  fait  ainsi , 
à  cause  de  la  masse  de  la  poudre ,  qui  n'est  pas  négligeable 
par  rapport  à  celle  du  boulet  :  en  réalité  le  recul  de  la  pièce 
s'effectue  avec  une  vitesse  un  peu  plus  grande  que  celle  que 
rou  trouverait  de  cette  manière. 

L'ascension  des  fusées  s'explique  d'une  manière  analogue. 
L'inflammation  progressive  de  la  poudre  qui  entre  dans  la 
composition  d'une  fusée  fait  sortir  des  quantités  de  matière 
de  plus  en  plus  grandes,  par  un  orifice  pratiqué  à  sa  partie 
inférieure  -,  le  corps  de  la  fusée  doit  donc  reculer,  c'est-à- 
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dire  se  mettre  en  mouvement  de  bas  en  haut.  L*action  de  la 
pesanteur  vient,  il  est  vrai,  modifier  le  résultat;  mais  elle 
ne  fait  que  diminuer  la  vitesse  de  la  fusée ,  en  faisant  équi- 
libre à  une  partie  de  la  force  verticale  qui  produit  son  mou- 
vement de  recul  de  bas  en  haut. 

§  226.  Troisième  théorème  général  ,  o«  théeréae 
des  moments  des  quantités  de  mouvement  par  rap- 
port à  un  axe.  —  Reprenons  le  théorème  énoncé  à  la  fin 
du  §  11/i ,  et  observons  que  :  1°  le  moment  de  la  projection 
d*une  quantité  de  mouvement  sur  un  plan  fixe ,  par  rapport 
à  un  point  0  de  ce  plan ,  peut  être  regardé  comme  étant  le 
moment  de  la  quantité  de  mouvement  elle-même  par  rap- 
port à  la  droite  qui  se  projette  en  ce  point  0  (§  105)  ;  2*  de 
même  le  moment  de  Timpulsion  élémentaire  de  là  projection 
d'une  force  sur  le  plan  fixe,  par  rapport  au  point  0,  peut  être 
regardé  comme  étant  le  moment  de  Timpulsion  élemeutain^ 
de  la  force  par  rapport  à  la  même  droite  qui  se  projette  en  0; 
;^? enfin,  si  plusieurs  forces  sont  appliquées  à  un  même  point, 
le  moment  de  chaque  impulsion  élémentaire  de  la  résultante 
de  ces  forces,  par  rapport  à  un  axe  fixe,  est  égal  à  la  sonune 
des  moments  des  impulsions  élémentaires  correspondantes 
des  forces  composantes,  par  rapport  au  même  axe  (§  iOiV). 
I)*nprès  cela,  le  théorème  dont  il  s'agit  peut  sVnoncer  autre- 
ment, de  la  manière  suivante  :  lorsqu'un  point  matériel  se 
meut  dans  Tcspace  sous  Faction  de  diverses  forces,  Faccrois- 
sement  total  <iu  éprouve  le  moment  de  la  quantité  de  mou- 
vement du  ])oint,  par  rapi)ort  à  un  axe  fixe  quelconque,  et 
pendant  un  temps  aussi  quelconque ,  est  égal  à  la  somme 
des  moments,  par  rapport  à  cet  axe,  des  impulsions  élé- 
mentaires des  forces  auxciuelles  il  est  soumis,  correspondant 
aux  (livei*s  éléments  dont  ce  temps  se  compose. 

Concevons  maintenant  que  Ton  écrive  les  équations  ana- 
logues ;i  celle  (|ui  ivsidte  de  cet  énoncé,  |)Our  tous  les  points 
matériels  qui  font  partie  d'un  système  en  mouvement,  en 
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coDSÎdci'aiit  un  même  iotervallc  de  temps  pour  tous  ces 
points,  et  prenant  les  moments  des  quantités  de  mouve- 
ment et  des  impuisions  par  rapport  à  un  même  axe  iixe.  Si 
l'on  ajoute  entre  elles  toutes  les  équation» ainsi  obtenues, 
et  que  Ton  observe  que  les  moments  des  impulsions  éh^ 
mentaires  des  forces  intérieures  se  détruiront  mutuellement 
dans  la  somme ,  comme  étant  deux  à  deux  égaux  et  de  signes 
contraires,  on  trouvera  une  équation  unique,  qui  peut  sV- 
noncer  ainsi  * 

L'accroinêement  total  de  la  nomme  des  moments  des 
quantités  de  mauvetnent  du  système  par  rapport  à  vn 
axe  fixe  quelconque,  pendant  un  temps  aussi  quelcon- 
que, est  égala  la  somme  des  moments,  par  rapport  à  cet 
axe,  de  toutes  les  impulsions  élémentaires  des  forces 
extérieures,  correspondant  aux  divers  éléments  dont 
ce  temps  se  compose. 

C'est  en  cela  que  consiste  notre  troisième  théorème  gé- 
néral. 

§  227.  Théorème  des  alren.  —  Supposons  que  les  l'or- 
ces  extérieures,  appliquées  aux  diverses  parties  d*un  système 
matériel  en  mouvement,  satisfassent  à  cette  condition  que 
la  somme  de  leurs  moments ,  par  ni[)port  à  un  certain  axe 
fixe ,  soit  constamment  nulle.  La  soninit*  des  moments  des 
impulsions  élémentaires  de  ces  forces ,  correspondant  à  un 
élément  de  temps  (|uelconque  dt ,  par  rapport  à  Taxe  dont 
il  s*agit,  s'obtient  en  multipliant  par  dt  la  somme  des  mo- 
ments des  forces  par  rapport  à  cet  ax(; ,  les  forces  étant 
prises  avec  les  grandeurs  et  les  directions  qu'elles  ont  au 
commencement  du  temps  dt  ;  cette  somme  des  moments  des 
impulsions  élémentaires  des  forces  extérieures  est  donc 
nulle,  pour  chaque  élément  de  temps ,  eu  vertu  de  l'hypo- 
thèse que  nous  faisons.  11  en  résulte  que  Taccroissemcnt 
total  de  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement 
du  système,  par  rapport  à  Taxe  iixe  que  l'on  considère,  peu- 
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dant  un  temps  quelconque,  est  égal  a  zéro  ;  ou,  en  d*autres 
termes,  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement 
du  système,  par  rapport  à  cet  axe,  conserve  constamment  la 
même  valeur. 

Ce  théorème ,  auquel  nous  venons  de  parvenir,  peut  être 
énoncé  autrement.  Imaginons,  pour  cela,  que  nous  proje- 
tions le  système  en  mouvement  sur  un  pian  perpendiculaire 
à  Taxe  fixe ,  et  soit  0  le  point  on  Taxe  lui-même  se  projette 
sur  ce  plan.  La  somme  des  moments  des  quantités  de  mou- 
vement du  système ,  par  rapport  à  Taxe  ,  n'est  autre  chose 
que  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement 
projetées  sur  le  plan,  )>ar  rapport  au  point  0  ;  on  peut  donc 
dire  que  cette  dernière  somme  conserve  constamment  la 
même  valeur.  Mais  si  r  est  la  vitesse  projetée  d'un  point 
matériel  de  masse  m,  et  si  p  est  la  distance  du  point  0  à  la 
direction  de  cette  vitesse,  le  moment  mvp  de  la  quantité  de 
mouvement  projetée  de  ce  point  matériel  peut  s'écrire 

2 
tnXivdt.pXj; 

le  théorème  dont  nous  nous  occupons  consistant  en  (^e  que 
la  sonnne  dos  monu^nts  des  quantités  de  mouvement  proje- 
tées Ifnrpj  est  toujours  égale  à  une  même  quantité  C,  on 
en  conclut 

lmxivdt.p:=—, 
et,  par  suite,  en  intégrant  par  rapport  à  /, 

2  ' 


Il  résulte  de  cette  équation ,  et  de  la  signification  géomé- 
trique de  la  quantité  {rdt.p  (§  115),  cpie  le  théorème  dont 
il  Vagit  peut  être  énoncé  en  disant  que  :  la  somme  des  pro- 
duits des  masses  des  différents  points  matériels  du  système, 
parles  aires  que  décrivent,  pendant  un  temps  quelconque  A 
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les  rayons  vecteurs  menés  du  point  0  aux  projections  de 
ces  points  matériels ,  est  proportionnelle  au  temps  I.  C'est 
en  cela  que  consiste  le  théorème  des  aires,  qui  a  lieu  poui* 
la  projection  du  mouvement  d'un  système  matériel  quelcon- 
que sur  un  plan,  et  par  rapport  à  un  point  0  de  ce  plan, 
toutes  les  fois  que  la  somme  des  moments  des  forces  exté- 
rieures, par  rapport  à  Taxe  qui  se  projette  en  0,  est  égale  a 
zéro. 

L'énoncé  de  ce  théorème  des  aires  se  simplifierait,  si  les 
masses  des  divers  points  matériels  du  système  étaient  toutes 
égales  entre  elles.  On  pourrait,  en  elTet,  supprimer  la  masse 
de  chaque  point ,  qui  serait  un  facteur  commun  à  tous  les 
termes  de  la  somme,  et  le  théorème  consisterait  en  ce  que  la 
somme  des  aires  décrites  ,  pendant  un  temps  quelconque  /, 
par  les  rayons  vecteurs  menés  du  point  0  aux  projections 
des  divers  points  matériels,  serait  proportionnelle  au  temps  /. 
Pour  profiter  de  cette  simplification  de  renoncé,  dans  le  cas 
général  où  les  masses  mytn'j  m",  — ,  des  différents  points 
matériels  sont  inégales  ,  on  conçoit  qu'on  prenne  une  petite 
masse  fx  qui  soit  contenue  un  nombre  exact  de  fois  dans 
chacune  des  masses  m^m\m\ ,  de  telle  sorte  qu'on  ail 

m=nij.,     tn'==niJt     m"=w"|a,. .. . , 

n ,  n\  /i", ,  étant  dos  nombres  entiers.  Ensuite  on  ima- 
gine que  le  point  matériel  de  masse  m  soit  remplacé  par 
n  points  matériels  de  masse  [x,  coïncidant  constamment  les 
uns  avec  les  autres  ;  que  le  point  matériel  de  niasse  m  soit 
remplacé  par  n  points  matériels  de  masses  a ,  coïncidant 
également  ensemble,  et  ainsi  de  suite  :  on  n*a  plus  dès  lors 
que  des  points  matériels  ayant  tous  une  même  masse  |ui,  et, 
par  conséquent,  on  peut  supprimer  cette  masse  conmmne 
de  l'énoncé,  comme  nous  l'avons  indiqué  plus  haut.  ' 

D'après  cela ,  le  théorème  des  aires  pourra  toujours  s'é- 
noncer de  la  manière  suivante  :  Si  la  somme  des  mome^nts 
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des  forces  extérieures  appliquées  à  un  système  matériel 
en  mouvemefit,  par  rapport  à  un  axe  fixe  quelconque, 
est  constamtnent  nulle ,  la  somme  des  aires  décrites, 
petidant  un  temps  quelconque,  par  les  rayons  vecteurs 
qui  joignent  le  pied  de  l'axe  sur  un  plan  perpendicu- 
laire à  sa  direction  aux  projections  des  divers  points 
matériels  du  système  sur  ce  plan ,  est  proportionnelle 
au  temps  dont  il  s'agit.  Cest  habituellement  sous  celle 
forme  que  nous  considérerons  renoncé  du  théorème  des  ai- 
res; mais  nous  devrons  nous  rappeler  que,  en  réalité,  aa 
lieu  de  la  somme  d'aires  qui  y  entre,  il  faut  toujours  prendre 
la  somme  des  produits  des  aires  qui  correspo;ident  aux 
divers  points  matériels  du  système  par  les  masses  de  ces 
points  matériels. 

Pour  reconnaître  si  la  somme  des  moments  des  forcei 
extérieures  appliquées  à  un  système  matériel,  par  rapporta 
un  ceilain  axe,  est  égale  à  zéro ,  il  suffit  d'opérer  sur  ces 
forces  comme  si  elles  agissaient  sur  un  solide  invariable,  et 
de  chercher  à  les  réduire  ù  deux  forces ,  dont  Tune  ait  son 
point  d'application  sur  Taxe  mémo  :  le  moment  de  la  seconde 
de  ces  deux  forces,  i)ar  rapport  à  l'axe,  est  égal  à  la  somme 
des  niomenls  des  forces  données,  par  rapport  au  même  axe, 
et,  par  conséquent,  pour  (lue  celle  somme  de  moments  soit 
nulle,  il  faut  (juc  la  seconde  force  dont  il  s'agit  rencontre 
Taxe,  ou  lui  soit  parallèle. 

§  228.  Considérons,  en  particulier,  le  cas  où  les  forces 
extérieures,  composées  entre  elles  comme  si  elles  agissaient 
sur  un  solide  invariable,  ont  une  résultante  unique  passant 
(constamment  par  un  même  point  0  de  respace.  Si  l'on  fait 
passer  une  droite  quelconque  par  le  point  0,  la  somme  des 
moments  des  forces  extérieures  par  rapport  à  celle  dioite 
sera  nulle  ;  le  théorème  des  aires  sera  donc  applicable  à  la 
projection  du  mouvement  du  système  sur  un  plan  quelcon- 
que, mené  par  le  point  0 ,  en  prenant  ce  point  pour  origine 
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des  rayons  vecteui-s  aboutissant  au\  projections  des  divei's 
points  du  système.  Cette  existence  du  théorème  des  aires , 
pour  tous  les  plans  qu'on  peut  faire  passer  par  le  point  0 , 
peut  être  énoncée  d'une  manière  très-simple,  à  laide  des 
considérations  suivantes. 

Un  système  quelconque  étant  en  mouvement,  concevons 
que  nous  joignions  les  divei-s  points  qui  le  composent  à  un 
même  point  fixe  0  de  l'espace  par  des  lignes  droites,  et  que 
nous  déterminions  les  aires  élémentaires  décrites  simulta- 
nément par  ces  rayons  vecteurs ,  dans  l'espace ,  pendant  un 
i4ément  quelconque;  du  temps  ;  les  projections  de  ces  aires 
élémentaires  sur  un  plan  quelconque  mené  par  le  point  0, 
siTont  précisément  les  aires  décrites  dans  le  même  temps 
par  les  rayons  vecteurs  menés  du  point  0  aux  projections 
des  points  du  système  sur  ce  plan.  Cela  posé,  rapportons  le 
système  à  trois  axes  coordonn('*s  rectangulaires  ayant  le 
point  0  pour  origine,  et  projetons  sur  les  plans  coordonnés 
les  aires  élémentaires  décrites  dans  IVspace  par  les  rayons 
vecteurs  qui  joignent  le  point  0  aux  différents  points  du  sys- 
tème. Si  (ûj  0}'j(jù"  sont  les  trois  projections  d'une  de  ces  aires 
élémentaires,  la  projection  de  ccîtte  même  aire  élémentaire 
sur  un  plan  P  faisant  des  angles  a,  ê,  y  avec  les  plans  coor- 
donnés, aura,  comme  on  sait,  pour  valeur  : 

wcosa-j-w'cosê-l-w"  ces  y. 

Lu  somme  des  projections  des  aires  élémentaires  correspon- 
dant à  tous  les  points  du  système,  sur  ce  même  plan  P,  sera 
donc  égale  à 

S(a)COSa-|-»'cosD-hro"cosy) , 

ou ,  vc  qui  est  la  même  chose , 

cosa.ïw-l-cosS.Sw'-l-cosy.  Sw". 

Soit  û  une  aire  plane  dont  les  projections  sur  les  trois  plans 
coordonnés  aient  pour  valeurs  lo),  IfW  ^  £eo".  Si  nous 
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désignons  par  A,  B,  C  les  angles  que  le  plan  de  cette  aire 
fait  avec  ces  trois  plans  coordonnés ,  nous  aurons 

Sci)  =  QcosA,      2:cd'  =  ÛcosB,      2gi>"=ÛC08C, 

et  par  suite  la  somme  des  projections  des  aires  élémentaires 
de  l'espace  sur  le  pian  P  sera  égale  à 

û  (cos  Acosa+cosBcosg+cosGcosy). 

La  quantité  entre  parenthèses  n'étant  autre  chose  que  if 
cosinus  de  Tangie  compris  entre  le  plan  P  et  le  plan  de  û, 
il  en  résulte  que  la  somme  des  projections  des  aires  élé- 
mentaires de  l'espace  sur  le  plan  P  est  égale  à  la  projection 
de  l'aire  ù  elle-même  sur  ce  plan  P.  On  voit,  d'après  cela, 
comment  varie  la  somme  des  projections  des  aires  élémen- 
taires décrites  par  les  rayons  vecteurs  qui  joignent  le  point 
fi\e  0  aux  divers  points  du  système^  suivant  qu'on  projette 
ces  aires  sur  tel  ou  tel  pian  mené  par  le  point  0  :  la  somme 
des  aires  projetées  est  un  maximum  lorsqu'on  prend  le 
plan  de  ù  pour  plan  de  projection  ;  elle  diminue  à  mesure 
que  Tangie  aigu  compris  entre  le  plan  de  projection  et  le 
plan  de  ù  va  en  augmentant  ;  et  elle  est  nulle  loi*sque  le  plan 
de  projection  est  perpendiculaire  au  plan  de  12.  Ce  plan  de 
Taire  ù  se  nomme, pour  celte  raison, p/^n  du  maximum  de» 
aires,  Nous  allons  nous  servir  de  la  notion  du  plan  du  maxi- 
mum des  aires  pour  énoncer  autrement  le  résultat  auquel 
nous  sommes  parvenus  au  commencement  de  ce  paragraphe; 
mais  nous  ne  devrons  pas  oublier  que  ce  plan  existe  indé- 
pendamment du  théorème  des  aires  :  quelque  soit  le  système 
en  mouvement  que  Ton  considère,  quel  que  soit  le  point  de 
Tespace  d'où  l'on  mène  des  rayons  vecteui-s  aux  différents 
points  de  ce  système,  (»t  quel  que  soit  l'élément  de  temps 
pendant  lequel  on  considère  les  aires  décrites  dans  Tespace 
par  ces  rayons  vecteurs,  il  y  a  toujoui^s  un  plan  passant  par 
l'origine  des  rayous  vecteui*s  qui  jouit  de  la  propriété  du 
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plan  du  maximum  des  aires.  Il  est  aisé  de  voir,  d'ailleurs, 
que  ce  plan  n'est  autre  chose  que  le  plan  du  moment  résul- 
tant des  quantités  de  mouvement,  par  rapport  au  point  d'où 
l'on  fait  partir  les  rayons  vecteurs,  les  quantités  de  mouve- 
ment étant  traitées  comme  des  forces  qui  agiraient  sur  un 
solide  invariable  (§  161). 

Revenons  maintenant  à  la  question  qui  fait  l'objet  spécial 
de  ce  paragraphe.  Nous  avons  dit  que ,  dans  le  cas  où  les 
forces  extérieures  d'un  système  matériel ,  composées  enti-e 
elles  comme  si  elles  agissaient  sur  un  solide  invariable ,  ont 
une  résultante  unique  passant  constamment  par  un  même 
point  Ode  l'espace,  le  théorème  des  aires  est  applicable  à  la 
projection  du  mouvement  du  système  sur  un  plan  quelcon- 
que mené  par  le  point  0,  en  prenant  ce  point  pour  origine 
des  rayons  vecteurs  aboutissant  aux  projections  des  divers 
points  du  système.  Il  s'ensuit  que,  si  l'on  considère  les  aires 
décrites  dans  l'espace  et  pendant  un  élément  quelconque  di 
du  temps ,  par  les  rayons  vecteurs  qui  joignent  le  point  0 
aux  divers  points  matériels  de  même  masse  dont  on  conçoit 
que  le  système  soit  composé  (§  227),  et  que  l'on  projette  ces 
aires  élémentaires  sur  trois  plans  coordonnés  rectangulaires 
menés  par  lo  point  0,  les  sommes 

So),        Sot)',        Sw", 

des  projections  ainsi  obtenues,  sur  chacun  de  ces  trois  plans, 
conserveront  constamment  les  mêmes  valeui*s  pendant  les 
divers  éléments  de  temps  égaux  a  dt  qui  se  succèdent  : 
donc  l'aire  piano  û ,  dont  les  projections  sur  les  trois  plans 
coordonnés  sont  respectivement  égales  à 

Dût),         lût)  j        2.0)  , 


conservera  aussi  toujûïirs  1»  mêm«  VMÏPur,  f^i^{ 
B,  C  que  le  plan  d**  il  fuit  avi-c  res  plniih  i 
changeront  pas.  Un  peut  donc  iliiv  qiu',  d^i, 
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que  nous  adoptons ,  le  pian  du  maximum  de«  aires  du  sys- 
tème, relatif  au  point  0,  conserve  une  direction  invariable 
dans  l'espace  ;  et  que,  en  outre,  la  somme  des  aires  décrites, 
en  projection  sur  ce  plan ,  par  les  rayons  vecteurs  qui  énia- 
Qent  du  point  0,  est  proportionnelle  au  temps  employé  à  les 
décrire. 

Ce  que  nous  venons  de  dire  pour  un  point  particulier  Ode 
l'espace ,  par  lequel  nous  avons  supposé  que  passait  cons- 
tamment la  résultante  des  forces  extérieures  composées 
comme  si  elles  agissaient  sur  un  solide  invariable,  pourra  se 
dire  pour  un  point  quelconque  de  Tespace ,  loi*sque  cette  ré- 
sultante des  forces  extérieures  sera  nulle ,  c'est-à-dire  lors- 
que ces  forces  satisferont  aux  six  conditions  d'équilibre  des 
forces  appliquées  à  un  solide  invariable  (§  178). 

§  229.  Donnons  quelques  exemples  de  l'application  du 
théorème  des  aires. 

Si  nous  supposons,  comme  nous  Tavons  déjà  fait(§  223), 
qu'un  être  animé  soit  isolé  au  milieu  de  l'espace,  qu'aucune 
force  extérieure  ne  lui  soit  appliquée,  et  qu'il  soit  primitive- 
ment immobile,  non-seulement  cet  être  animé  nepoun*a  pas 
déplacer  son  centre  de*  graviltS  ïuais  encore  il  ne  lui  sera 
pas  possible  de  se  donner  un  mouvement  de  rotation  autour 
de  ce  point.  En  effet,  de  quelque  manière  (lu'il  fasse  jouer 
ses  muscles,  il  ne  peut  développer  que  des  forces  intérieu- 
res ;  l'absence  de  toute  force  extérieure  entraîne  donc  comme 
conséquence  que  la  somme  des  aires  décrites,  en  projection 
sur  un  plan  quelconque  passant  pur  sun  centre  de  gravité,  par 
les  rayons  vecteurs  émanés  de  ce  poinl ,  conserve  constam- 
ment la  même  valeur  :  donc  cette  somme  d'aires  doit  rester 
constamment  nulle,  puiscjuVIle  l Vlail  tout  d'abord  en  vertu 
de  l'hypollièse  que  nous  fiiisons  queleire  animé  dont  il  s'agit 
était  primitivement  immobile.  Ainsi,  lorsqu'il  fait  mouvoir 
certaines  parties  de  son  corps  de  telle  manière  que  la  somme 
des  aires  qui  leur  correspondent,  en  projection  sur  un  cer- 
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tain  plan ,  ait  une  valeur  positive,  il  y  a  nécessairement 
d'autres  parties  du  corps  qui  se  meuvent  eu  même  temps 
dans  un  autre  sens,  de  manière  à  fournir  une  somme  d'aires 
négative  sur  le  même  plan,  afin  que  la  somme  totale  des 
aires  relative  à  toutes  les  parties  du  corps  soit  égale  à  zéro. 
S'il  s'agit  d'un  homme,  par  exemple,  et  qu'il  tourne  sa  tète 
i  droite,  le  reste  de  son  corps  tournera  nécessairement  vers 
la  gauche  ;  s'il  porte  une  jambe  en  avant,  comme  pour  mar- 
cher^ le  reste  de  son  corps  s'inclinera  en  sens  contraire, 
c'est-à-dire  que  la  tète  se  ))ortera  également  en  avant  et  le 
milieu  du  corps  en  arrière. 

Lorsqu'un  homme  est  debout  sur  le  sol,  et  que,  primiti- 
vement en  repos  dans  cette  position ,  il  commence  à  mar- 
cher devant  lui ,  il  fait  passer  son  centre  de  gravité  de  l'état 
de  repos  à  l'état  de  mouvement.  Cherchons  à  nous  rendre 
compte  de  ce  qui  se  passe  dans  ce  cas ,  où  le  résultat  paraît 
en  contradiction  avec  les  théorèmes  que  nous  avons  établis. 
Pendant  que  cet  homme  est  en  repos,  il  est  soumis  à  des 
forces  extérieures  qui  sont,  d'une  part ,  Tacliou  de  la  pesan- 
teur sur  les  divei'ses  molécules  de  son  corps,  d'une  autre 
part,  les  pressions  ([u'il  éprouve  de  la  part  du  sol  aux  diffé- 
rents points  par  lesquels  il  le  touche  :  ces  forces  extérieures 
se  font  équilibre.  Lorsque  Thomme  veut  commenc(M*  à  mar- 
cher, et  qu'il  porte  une  jambe  en  avant,  il  ne  développe  en 
lui  que  des  forces  intérieures  qui  ne  peuvent  pas  déplacer 
son  centre  de  gravité.  Mais,  en  vertu  du  théorème  des 
aires,  et  conformément  à  ce  que  nous  avons  dit  il  n'y  a  qu'un 
instant,  en  même  temps  qu'il  avance  une  jambe ,  le  milieu 
du  corps  tend  à  reculer  avec  l'autre  jambe  ;  cette  autre  jambe 
reculerait  en  effet,  si  rien  ne  s'y  opposait,  et  le  centre  de 
gravité  du  corps  tout  entier  n'avancerait  pas.  La  seconde 
jambe  ne  pouvant  reculer  ainsi  qu'en  glissant  sur  la  surface 
du  sol ,  cette  tendance  au  glissement  développe  un  frotte- 
ment qui  s'y  oppose,  ou  au  moins  jusqu'à  une  certaine  limite  : 
i9. 
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c'est  ce  frottement  que  le  sol  exerce  sous  la  partie  inférieure 
de  la  seconde  jambe ,  qui  détermine  le  mouvement  du  cen- 
tre de  gravité  du  corps.  Tout  le  monde  sait  que,  loi*squ*on  est 
sur  un  sol  glissant,  c'est-à-dire  sur  un  sol  pour  lequel  le 
coefficient  de  frottement  est  faible,  et  qu*on  porte  une  jambe 
en  avant  pour  commencer  a  marcher,  Tautre  jambe  glisse 
en  arrière ,  en  sorte  qu'on  court  le  risque  de  tomber  si  Ton 
n'y  prend  garde.  C'est  ce  qu'on  observe  surtout  lorsqu'on  est 
sur  la  glace,  et  qu^on  a  les  pieds  munis  de  patins.  Cet  effet 
bien  connu  s'accorde  avec  l'explication  que  nous  venons  de 
donner  relativement  à  ce  qui  se  passe  lorsqu'un  homme 
commence  à  se  mettre  en  marche. 

De  même,  loi'squ'un  danseur,  s'appuyant  sur  le  sol  par  la 
pointe  d'un  seul  pied,  veut  se  donner  un  mouvement  de 
rotation  autour  de  la  .verticale  passant  par  son  centre  de 
gi'avité,  il  ne  peut  pas  produire  ce  mouvement  par  la  seule 
action  de  ses  forces  musculaires;  parce  que  ces  forces éi^nit 
intérieures ,  ne  peuvent  pas  faire  que  la  somme  des  aires 
décrites  autour  du  centre  de  gravité ,  en  projection  sur  un 
plan  horizontal,  passe  d*une  valeur  nulle  à  une  valeur  dif- 
férente d(î  zéro.  Mais  si  le  danseur  veut  pirouetter  vcm-s  la 
gauche,  il  donne  à  son  corps  un  mouvement  d(»  torsion,  en 
vertu  duquel  la  partie  supéricuu'e  tourne  vers  la  gauche, 
tandis  que  la  partie  inférieure  tend  à  tourner  vers  la  droite  ; 
ee  derni(»r  mouvement  ne  pouvant  se  faire  que  par  un  glis- 
sement des  diverses  parties  du  ï)ied  sur  le  sol,  il  en  résulte  le 
développement  d'une  résistances  au  glissement  en  chacun  des 
points  de  (tonlactdu  pied  avec  le  sol,  et  ces  résistances  sont 
des  forces  extérieures,  pour  Uîsquelles  la  somme  des  moments 
par  rapporta  la  verticale  menée  par  le  centre  de  gravité  n'est 
pas  nulle  :  d(i  sorte  que,  par  suite  de  l'action  de  ces  forces 
extérieures,  U*  rorps  du  danseur  peut  prendre  im  mouve- 
ment de  rotation  autour  de  la  verticale.  Lors([u'il  a  tourné 
un  peu  de  cetl(^  manière!,  sans  que  son  pied  cesse»  de  toucher 
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le  sol ,  il  le  soulève  brusquement  pour  faire  disparaître  la 
toi^sion  qui  eu  est  résultée  poui*  son  corps  ;  et  eu  n'^pétant 
plusieurs  fois  de  suite  la  même  manœuvre,  il  parvient  à  se 
donner  un  mouvement  de  rotation  assez  rapide.  Si  le  dan- 
s<*ur  était  sur  un  sol  très-glissant,  ou  bien  s*il  ne  s'appuyait 
sur  le  sol  que  par  un  seul  point,  il  lui  serait  impossible  de 
tourner  sur  lui-même,  comme  nous  venons  de  le  dire. 

§  230.  Quatrième  théorème  général,  on  théorème 
éen  forces  vive». —  Nous  avons  vu  dans  le  paragraphe  116 
que  raccroissement  de  la  force  vive  d*un  point  matériel ,  en 
mouvement  sous  l'action  d'une  force  F,  pendant  un  inter- 
valle de  temps  quelconque,  est  égal  au  double  du  travail  de 
la  force  F  pendant  ce  temps.  Si ,  au  lieu  d'une  seule  force , 
il  y  en  a  plusieurs  qui  agissent  sur  le  point  mobile,  on  peut 
dire  que  l'accroissement  de  la  force  vive  de  ce  point  est  égal 
au  double  de  la  somme  des  travaux  de  toutes  les  forces  qui 
lui  sont  appliquées;  puisque  la  somme  des  travaux  de  ces 
forces  est  égale  au  travail  de  leur  résultante  (§  118).  Con- 
cevons que  l'on  écrive  l'équation  que  fournit  cet  énoncé , 
pour  chacun  des  points  matériels  dont  se  compose  un  sys- 
tème en  mouvement,  en  considérant  un  même  intervalle  de 
temps  pour  tous  ces  points  mobiles  ;  et  qu'ensuite  on  ajoute 
membre  à  membre  toutes  les  équations  ainsi  obtenues  :  l'é- 
quation unique  que  Ton  trouvera  d(î  cette  manière  pourra 
s'énoncer  en  disant  que  l'accroissement  total  de  la  somme 
des  forces  vives  des  divers  points  du  système  matériel,  pen- 
dant un  inteiTalle  de  temps  quelconque,  est  égal  au  double 
de  la  somme  des  travaux  de  loulos  les  forces  appliquées  à 
ces  différents  points,  pendant  le  même  temps. 

On  désigne  simplement  sous  le  nom  de  force  vive  d'un 
système  matériel  en  mouvement,  la  somme  des  forces  vives 
des  divers  points  dont  ce  système  est  formé.  D'après  cela, 
on  peut  énoncer  de  la  manière  suivante  le  théorème  auquel 
on  vient  de  parvenir  : 
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L'aeeroiêêemefit  total  de  ta  force  rive  d'un  tysièmè 
matériel  en  mouvement,  pendant  un  intervalle  de  temp$ 
quelconque,  est  égal  au  double  de  la  êomme  des  travaux 
de  toutes  les  forces  qui  agissent  s^ur  les  divers  points  de 
ce  système,  pendant  le  même  temps. 

C'est  en  cela  que  consiste  le  théorème  général  des  forces 
vives. 

H  est  très-iinporiant  d'observer  ici  que,  contrairement  à 
ce  qui  a  lieu  pour  les  trois  premiers  théorèmes  généraux, 
les  forces  intérieures  du  système  ne  disparaissent  pas  d*elles- 
mêmes  dans  renonce  du  théorème  général  des  forces  vives. 
Nous  savons  en  effet  que  la  somme  des  travaux  élémen- 
taires des  deux  forces  égales  et  contraires  qui  se  dévelop- 
pent entre  deux  points  matériels,  n'est  égale  à  téro  qu'au- 
tant que  la  distance  de  ces  deux  poihts  ne  varie  pas  pendant 
l'élément  de  temps  auquel  ces  travaux  se  rapportent  (§  175)  ; 
la  somme  des  travaux  des  diverses  forces  intérieures  d'un 
système  matériel  en  mouvement,  pendant  un  temps  quel- 
conque ,  est  donc  généralement  différente  de  zéro ,  et  doit 
par  conséquent  ctre  prise  en  considération,  tout  aussi  bien 
que  la  somme  des  ti^avaux  des  forces  extérieures ,  pour  dé- 
terminer raccroisseniont  de  force  vive  du  système  pendant 
ce  temps ,  à  l'aide  du  théorème  général  dont  nous  nous  oc- 
cupons. 

§  231.  L'équation  fournie  par  le  théorème  général  des 
forces  vives  peut  s  écrire  de  la  manière  suivante  (§  119), 

Vmr'  — 2mr,'  =  'i  V  Ç {\dx^\dy-\-Zdz), 

vw  dési^niaut  par  X,  Y,  Z  les  projections  d'une  quelconque 
des  foires  extérieures  ou  intérieures  du  système  matériel  sur 
trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  par  x,  y,  z  les  coor- 
donnés du  point  d'application  de  cette  force,  par  m  la  masse 
d'un  quelconque  des  points  matériels  du  système,  et  par  ro,r 
les  vitesses  de  ce  point  au  commencementetàla  fin  dn  temps 
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auquel  se  rapporte  Hntogmle  du  second  membre;  quant  aux 
signes  2,  celui  du  second  membre  indique  une  somme  qui 
s'étend  à  toutes  les  forces  extérieures  ou  intérieures  qui 
agissent  sur  les  diverses  parties  du  système,  et  ceux  du  pre- 
mier membre  indiquent  des  sommes  qui  s'étendent  à  tous  les 
points  matériels  dont  le  système  est  formé. 

Supposons  que  les  composantes  X,  Y,  Z,  X',  Y',  Z',...  des 
diverses  forces  appliquées  au  système,  soient  des  fonctions 
connues  des  coordonnées  x,  y,  z,  x',  y',  z',...  de  leurs  points 
d'application,  et  que  la  quantité 

l(\dx+Ydy+Zdz) 
soit  la  différentielle  d'une  certaine  fonction 

f(x,y,z,x',  y',z\...). 

L'équation  des  forces  vives  deviendra 

lfnv^—Imvo^=2[f{x,y,z,x',...)—f{Xo,tjo,Zo,ii^^...)], 

Il  en  résulte  que  la  force  vive  2  m  r^  du  système  reprend  la 
même  valeur,  toutes  les  fois  que  la  fonction 

redevient  égale  à  une  même  constante.  Cette  circonstance 
se  présente  lorsque  les  points  matériels  du  système  sont 
attirés  ou  repoussés  par  des  points  fixes,  ou  bien  s'attirent 
ou  se  repoussent  mutuellement,  chaque  force  d'attraction  ou 
de  répulsion  étan»  uniquement  fonction  de  la  distance  au 
point  fixe  ou  au  point  matériel  mobile  dont  elle  émane.  En 
effet,  dans  le  cas  où  X,  Y,  Z  sont  les  composantes  d'une  force 
F  dirigée  vers  un  point  fixe,  et  dépendant  uniquement  de  la 
distance  r  du  point  matériel  sur  lequel  elle  agit  à  ce  point 
fixe ,  on  a 

Xdx+Ydy-\-Zdz  =  ¥dr, 

et  cette  quantité  fdr  est  bien  la  diflérentielle  d*une  fonctiflr 
des  coordonBées  x,  y,  z  du  point  somob  à  l'tctîoli  d 
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forcé  F  (g  120)  ;  et,  en  second  lieu,  dans  le  cas  où  X,  Y,  Z, 
X',  Y',  Tl  sont  les  composantes  de  deux  forces  F  égales  et 
contraires,  qui  se  développent  entre  deux  des  points  maté- 
riels du  système,  et  dont  Tintensité  ne  dépend  que  de  la  dis- 
tance r  de  ces  deux  points,  la  somme 

Xrfj?-+-Yrfy-+-Zrf2:-|-X'rfjî'-+-Y'dy'-f-Z'd2:', 
qui  est  aussi  égale  à  }^  dr  (§  175),  est  de  même  la  dîfféreu- 
lielle  d'une  fonction  de  x,  y,  z,  x',  y',  z',  puisque  Ton  a 

r^  =  {x^xr-^{y-  yy  -h  (^  -  ^T  : 
de  sorte  qu(î,  toutes  les  forces  appliquées  an  système  ren- 
trant dans  Tun  ou  dans  Tautre  de  ces  deux  cas,  la  somme 
If^dx^Xdy-^Zdz), 

qui  s'étend  à  tout  IVnsemble  de  ces  forces,  est  aussi  la  dif- 
férentielle d'une  fonction  des  coordonnées  x,  y,  z,  x',  y', 
r',...  de  leurs  points  d'application.  On  en  trouve  un  exem- 
ple dans  notre  système  planétaire,  dont  les  diverses  parties 
ne  sont  soumises  qu'à  leurs  actions  mutuelles. 

§  232.  Remarques  sur  leK  théorèmes  généraux  qui 
précèdent.  —  Les  quatre  tliéorènies  g('Miéraux  que  nous 
venons  d'cilablir  ne  sont  pas  de  même  nature.  Le  premier, 
au  lieu  de  se  rapporter  comme  les  trois  autres  au  mouve- 
ment de  rcnsemble  des  parties  dont  se  compose  le  système 
matériel  considéré,  se  rapporte  uniquement  au  point  idéal 
atu|uel  nous  attribuons  le  nom  de  centre  de  gravité  du  sys- 
tème ;  il  a  pour  objet  spécial  de  nous  donner  une  notion 
nette  et  simple  de  la  manière  dont  le  système  tout  entier  se 
déplace  dans  l'espace,  en  nous  niellant  à  même  d'étudier  le 
mouvenxMU  de  son  centn*  de  gravité,  tout  aussi  facilement 
que  s'il  s'agissait  du  mouvement  d'un  point  matériel. 

Quant  aux  trois  autres  tlK'orèmes  généraux ,  leur  objet 
est  tout  différent  :  ils  sont  destinés  à  fournir  des  relations 
entre  les  forces  appliquées  au  système. matériel  et  les  effets 
produits  par  <'es  forces  sqr  les  différentes  parties  dont  le  sys- 
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lème  se  compose,  relations  (|ui  doivent  s<.'rvir  à  déterminer 
les  valeurs  de  quelques-unes  des  quantités  (fuVUes  renfer- 
ment, en  fonction  des  autres  quantités  supposées  connues.  Si 
l'on  se  reporte  aux  énoncés  de  ces  trois  théorèmes,  on  verra 
que  le  dernier  dVntre  eux ,  le  théorème  général  des  forces 
vives,  ne  peut  fournir  qu'une  seule  relation  ;  mais  il  n'en  est 
pas  de  même  des  deux  précédents,  dont  chacun  peut  four- 
nir une  infmité  d'équations  différentes,  en  raison  de  ce  que 
Taxe  fixe  sur  lequel  on  projette  les  quantités  de  mouve- 
ment et  les  impulsions,  ou  bien  par  rapport  auquel  on  prend 
leurs  moments,  peut  avoir  une  inlinilé  de  positions  diffé- 
rentes dans  l'espace.  Il  est  aisé  de  voir  cependant  que, 
parmi  toutes  ces  équations  qui  résultent  du  deuxième  et  du 
troisième  de  nos  théorèmes  généraux,  il  ne  peut  y  en  avoir 
que  six  qui  soient  distinctes  les  unes  des  autres. 

En  effet,  les  équations  fournies  par  le  deuxième  théorème 
général,  lorsqu'on  l'applique  aux  projections  du  mouvement 
sur  divers  axes,  sont  exactement  les  mêmes  que  celles  qui 
exprimeraient  que  la  somme  des  projections  d'un  ccrtirin 
système  de  forces  sur  chacun  de  ces  axes  est  égale  à  zéro. 
D'un  autre  côté,  les  équations  fournies  par  le  troisième 
théorème  général  sont  aussi  les  mêmes  que  celles  que  l'on 
obtiendrait  en  prenant  les  moments  de  ces  forces  par  rap- 

2  port  à  divei*s  axes,  et  ex- 
primant que,  pour  chacun 
(le  ces  axes,  la  sonmie  des 
moments  ainsi  obtenus  est 
<'»gale  à  zéro.  (Pour  trouver 
le  système  de  forces  dont 
il  est  question  ici,  consi- 
\  dérons  la  trajectoire  AB, 

f'8-"2.  fig,  112,   d'un    point   d 

masse  m  appartenant  au  système  matériel  dont  nous  étudi< 
le  mouvement.  Soient  M  N  la  portion  de  cette  tragecloi 
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le  point  parcourt  pendant  un  temps  quelconque  //  MP  la 
direction  d'une  force  quelconque  F  appliquée  à  ce  point, 
lorsqu'il  est  en  M  ;  M'P',  M"P",...  les  directions  que  pi-end 
successivement  cette  force  lorsque  le  mobile  se  trouve  eu 
M',  M",...,  au  bout  des  temps  rf/^  2rf/,...  ;  F,  F",...  les  va- 
leurs que  prend  en  même  temps  la  foi*ce  F;  MR  la  direc- 
tion de  la  vitesse  Vo  dont  le  mobile  est  animé  en  M  ;  et  K  8 
une  direction  contraire  à  celle  de  la  vitesse  r  dont  il  est 
animé  en  N.  Concevons  qu'on  applique  au  point  M  de  l'es- 
pace une  force  mvo  dirigée  suivant  MH,  au  point  N  ooe 
force  mv  dirigée  suivant  NS,  aux  points  M,  M',  M",.-«  des 
forces  Ydty  Fdt,  Y"dt,...  dirigées  respectivement  suivant 
MP,  M'P',  M'T'V-»  et  qu'on  fasse  la  même  chose  pour 
tous  les  points  matériels  du  système  que  Ton  considère, 
ainsi  que  pour  les  diverses  forces  telles  que  F,  qui  agissent 
sur  (tes  différents  points,  on  aura  ainsi  un  ensemble  de  forces 
(fui  est  précisément  celui  dont  on  parle.)  Mais  on  sait  que 
toutes  les  équations  obtenues  de  ces  deux  manières  sont 
précisément  celles  qui  exprimeraient  Téqullibi-e  des  forces 
dont  il  s'agit,  en  supposant  (|u'elles  soient  appliquées  à  un 
solide  invariable  ;  on  sait  en  outre  que  ces  équations  d'équi- 
libre, en  nombre  infini,  peuvent  toutes  se  déduire  algébri- 
(|uenUMit  de  six  d'entre  elles,  par  exemple  des  six  équations 
cpii  s(»  rapportent  aux  projections  des  diverses  forces  sur 
liois  axes  rectlanguiaires,  et  aux  moments  des  forces  par 
rapport  à  ces  axes  (g  178)  :  donc  aussi  toutes  les  équations 
que  fournissent  le  deuxième  et  le  troisième  de  nos  théorèmes 
généiaux  peuvent  se  dinluire  de  six  d'entre  elles,  qui  seront 
par  exenipU^  celles  que  le  deuxième  théorème  général  don- 
nera pour  les  projections  des  quantités  de  mouvement  et  des 
impulsions  sur  trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  et 
celles  que  le  troisième  théorème  général  donnera  pour  les 
moments  des  quantités  de  mouvement  et  des  impulsions  ptr 
rapport  aux  mêmes  axes. 
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On  voit  par  là  que  le  deuxième ,  le  troisième  et  le  qua^ 
trièine  des  théorèmes  généraux  que  nous  avons  établis  pré- 
cédemment ne  peuvent  pas  founiîr  plus  de  sept  équations 
distinctes,  dont  six  pour  le  deuxième  et  le  troisième  pris 
ensemble,  et  une  pour  le  quatrième. 

§  355.  Extenuloii  des  théoréméM  généravx  sur  le 
niovvettieiit  des  systèmes  matériels,  au  eas  des  niiov- 
vements  relatifs.  —  Les  quati*e  théorèmes  généraux  que 
nous  venons  de  démonli*er,  et  toutes  les  conséquences  que 
nous  en  avons  déduites,  peuvent  s'appliquer  au  mouvement 
d'un  système  matériel  par  rapport  à  des  axes  coordonnés 
mobiles,  à  la  condition  de  joindre  aux  forces  réelles  les 
forces  apparentes  qui  permettent  de  traiter  le  mouvemetit 
relatif  de  chacun  des  points  du  système  comme  un  mouve- 
ment absolu  (§  139).  Ces  forces  apparentes  sont,  comme  on 
sait,  au  nombre  de  deux  pour  chaque  point  :  l'une  est  la  force 
d'inertie  coirespondant  au  mouvement  d'entraînement,  l'au- 
tre est  la  force  ccntriftige  composée. 

La  seule  obsei^ation  que  nous  ayons  à  faire  à  cette  occa- 
sion, d'une  manière  générale,  c'est  que,  dans  l'applicatioh 
du  théorème  des  forces  vives  au  mouvement  relatif  d'un  sys- 
tème matériel,  les  forces  centrifuges  composées  disparais- 
sent d'elles-mêmes  :  chacune  d'elles  étant  dirlgiîé  perpendl- 
culaik*ement  à  la  vitesse  relative  du  point  auquel  elle  est 
appliquée,  son  travail  dans  le  mouvement  relatif  est  nul. 

Dans  le  cas  où  les  axes  mobiles,  auxquels  on  rapporte  le 
mouvement  du  système  matériel,  se  meuvent  parallèlement 
à  eux-mêmes,  les  forces  centrifuges  composées  sont  toutes 
nulles  ;  les  forces  apparentes  se  nîduisent  donc  aux  forces 
dlnertie  correspondant  au  mouvement  d'entraînement.  Si , 
en  outre ,  le  mouvement  de  translation  des  axes  est  i-ecti- 
ligne  et  uniforme ,  l(»s  forces  d'inertie  dont  il  vient  d'êli-e 
question  sont  également  nulles  ;  les  théorèmes  généraux 
s'appliquent  donc  au  mouvement  relatif,  dans  ce  cas,  exaé- 
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l(Mii(*iU  de  I»  même  iiianièi*!^  qu'ils  s^appliqiient  au  mouvo- 
ment  absolu,  sans  qu'on  ait  besoin  de  joindre  aucune  force 
apparente  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  le  sys- 
tème. 

§  :>:i/i.  Mouvement  ë'un  HyKtème  matériel  par  rap- 
port à  de»  axes  de  dlreetlon  eoiiHtante  passant  pamoa 
eentre  de  p^ravlté.  —  Considérons  en  particulier  le  cas  où 
l'on  rapporte  les  mouvements  des  diverses  parties  d'un  s)"*- 
tèuh»  matéric^l  à  des  axes  i\o  direction  conslant<^  menés  par 
le  centre  d(î  gravité  de  ce  système  ;  et  voyons  comment  les 
(]uatre  théoi'èmes  jîén<'»raux  s'appliquent  à  ce  mouvement 
l'elalif.  Puisque  les  axes  mobiles  ne  sont  animés  que  d'an 
mouvement  de  translation,  nous  n'aurons  pas  à  nous  préoc- 
cuper des  forces  centrifuges  composées,  qui  sont  toutes 
nulles.  Quant  aux  forces  d'inertie ,  elles  sont  évidemment 
toutes  parallèles  et  de  s<;ns  (*oniraire  à  l'accélération  totale 
du  rentre  de  gravité  du  systènu;  dans  son  mouvement  absolu; 
et  la  grandeur  de  chacune  d'ellis  s'obtient  en  multipliant  la 
masse  du  point  matériel  auquel  on  la  suppose  appliquée, 
par  celte  accélération  totale  du  centre  de  gravité. 

Le  premier  lliéorènn^  gcinéral  iw  peut  rien  nous  donner 
ici,  puisque  ce  théorème  a  pour  objet  de  faire  connaître  le 
mouvement  du  cenln»  d(»  gravité  du  système  matériel  que 
l'on  considère,  et  que  nous  savons  à  priori  que  le  centre  de 
gravite  de  notre  système  reste  immobile  à  l'origine  des 
coordonnées ,  dans  le  mouvement  relatif  dont  nous  nous 
occupons. 

Pour  appliquer  le  deuxième  théorème  général,  il  faut  que 
nous  déterminions  la  valeur  de  la  somme  des  impulsions  des 
forces  extérieures  proj(;té'es  sur  un  ax(î  quelconque,  en  com- 
prenant les  forces  d'inertie  parmi  ces  forces  extérieures. 

Soit  1  I  ¥fft  la  somme  des  impulsions  des  fiuces  exté- 
rieures réellement  appliquées  au  système,  en  projection  sur 
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ce  dont  il  s'agit.  Si  l'on  désigne  par  M  la  masse  totale  du 
»tènie,  et  par  u  la  vitesse  absolue  de  son  centre  de  gra- 
é,  en  projection  sur  le  môme  axe,  on  aura  évidemment 

du 

ir  la  sonunc  des  forces  d'inertie  des  divers  points  du  sys- 
le  projetées  sur  cet  nxc;  la  somme  des  impuisions  de  ces 
ces  d'in<»rtie  projetées,  pcnidaut  le  temps  /,  a  donc  pour 
enr 

-jJ'-di'''' 

it-à-dire  que  cetle  somme  est  égale  à 

—  Mu-\-Muo, 

désignant  par  i/o  la  valeur  de  u  au  commencement  du 
ips  /.  Ainsi,  la  somme  des  impulsions  de  toutes  les  forces 
Prieures  que  nous  devons  considérer  ici,  en  projection 
•  Taxe  dont  il  s'agit,  est  égale  à 


€ 


Vdt—Mu  +  Muo. 


lis  nous  savons,  d'après  le  premier  tli<3orème  général  ap- 
que  au  mouvement  absolu  du  système,  que  le  centre  de 
ivîté  se  meut  comme  un  point  matériel  de  masse  M  sou- 
s  aux  actions  de  forces  égah^s  et  parallèles  aux  forces 
térieures  du  système  ;  de  sorte  que ,  si  Ton  applique  le 
ixième  tluiorènK;  général  au  mouvement  de  ce  point  ma- 
iel  unique,  on  aura,  en  projection  sur  le  même  axe  que 
M^édemment , 


,-»< 


résulte  de  la  que  la  somme  d'impulsions  que  nous  venons 
trouver  est  nulle  ;  et  qu<;  par  conséquent,  dans  le  mou- 
nent  relatif  dont  nous  nous  occupcms,  l'accroissement  to- 
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tal  de  la  somme  des  quantités  de  mouvement  projetées  siir 
uii  axe  quelconque  est  égal  à  zéro ,  c'est-à-dire  que  cette 
somme  des  quantités  de  mouvement  projetées  consenrf 
constainnu'ut  la  même  valeur.  Il  est  aisé  de  vérifier  directe- 
ment cette  cons<''queiice  du  deuxième  théorème  général ,  en 
observant  que,  si  x  est  l'une  des  coordonnées  d'un  quelcon- 
que des  points  matériels  du  système  par  rapport  aux  axes 
mobiles  menés  par  le  centre  de  gravité,  et  si  tn  est  la  masse 
de  ce  point  matériel,  on  a  constamment 

^  mx=o  ; 

d'où  Ton  déduit  immédiatement 

dx 

Ainsi, non-seulemeni  la  sonnne  des  quantiti'^s  de  mouvemeni 
projetées  sur  un  axe  (pielconque  pris  pour  axe  de  -r  ebl 
constante,  comme  Tindiiiiie  le  deuxième  théorème  général, 
mais  encore  celle  somme  est  nulle. 

Lelroisiènie  théorème  «.'iMiéral,  appliqué  au  niouveniciit 
relatif  qui  t'ait  lobjet  de  ce  paragraphe,  ne  donne  lieu  à  au- 
cune renianpie  particulière,  quand  Taxe  par  rapport  auquel 
on  prend  les  moments  d(>s  <|uantit(''s  de  mouvement  et  des 
impulsions  ne  pass(^  pas  par  Torigine  des  axes  mobiles,  c  est- 
a-dire par  le  centie  de  gravité  du  système  matériel  considéré. 
Mais  loi*sque  ct^t  axe,  auquel  se  rapportent  les  moments, 
pass(*  par  h;  ct^ntre  d<'.  gravité,  lapplication  du  troisième 
théorème  général  se  simplilie.  En  cllet ,  les  forces  d'inertie 
des  divers  points  matériels  qui  composent  le  système,  sont 
])arallèh*s  entre  elles  et  proportionnelles  aux  masses  do  ce^ 
points;  ces  forces  d'inertie,  composées  comme  si  elles  agis- 
saient sur  un  solide  invariable,  ont  donc  une  résultante  qui 
passe  par  le  centre  de  gravite  ;  et  par  conséquent  la  somme 
des  moments  des  impulsions  de  ci*s  forces,  par  rapport  à  uu 
axe  quelcon(|ue  mené  par  le  cenU*e  de  gi*avité,  est  nulle 
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d^elle-niéme  :  donc  le  troisième  théorème  géoéral  s'applique 
dans  ee  cas,  sans  qu'où  ait  besoin  de  joindre  aucune  force 
apparente,  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  le  système. 
On  eu  conclut  que,  dans  le  cas  particulier  où  les  forces 
extérieures  réelles,  composées  comme  si  elles  agissaient  sur 
un  solide  invariable,  ont  une  résultante  nulle  ou  passant 
constamment  par  le  centre  de  gravité,  \o  théorème  des  aires 
(§  228)  a  lieu  dans  le  mouvement  relatif  dont  nous  nous  oc- 
cupons, pour  la  projection  du  mouvement  sur  un  plan  quel- 
«roncpie,  en  prenant  ce  point  pour  origine  des  rayons  vec- 
Ic^urs  menés  aux  divers  points  matériels  du  système  :  dans 
(^c  cas,  le  plan  du  maximum  des  aires  conserve  une  direc- 
tion constante  dans  l'espace,  et  la  somme  des  aires  projetées 
sur  ce  plan,  à  partir  d'une  époque  iixe  quelconque,  aug- 
mente proportionnellement  au  temps.  Cest  en  appliquant 
ce  qui  précède  au  mouvement  de  notre  système  planétaire, 
que  Laplace  a  été  conduit  à  considérer  le  plan  du  maximum 
des  aires  correspondant  au  centre  de  gravité ,  dans  le  mou- 
vement de  ce  système  par  rapport  à  des  ax(>s  de  direction 
constante  menés  par  ce  point,  plan  auquel  il  a  donné  le  nom 
Av^  plan  invariable  et  qu'il  a  proposé  de  prendre  pour  plan 
fixe  dans  l'élude  du  mouvement  des  divers  astres. 

Pour  appliquer  le  quatrième  théorème  général  au  mou- 
vement d'un  système  matériel ,  par  rapport  à  des  axes  de 
direction  constante,  menés  par  son  centre  de  gravité,  il  faut 
déterminer  la  somme  des  travaux  de  tout<îs  les  forces,  tant 
intérieures  qu'extéricîures,  qui  agissent  sur  les  diverses  par- 
lies  du  système,  y  compris  les  forces  d'inertie ,  qu'on  doit 
joindre  aux  fondes  réelles ,  pour  (jue  le  mouvement  relatif 
puisse  être  traité  comme  un  mouvement  absolu.  Mais  si  l'on 
observe  que  ces  forces  d'inertie  sont  parallèles  entre  elles  et 
proportionnelles  aux  masses  des  divers  points  auxquels  elles 
correspondent ,  on  verra  qu'on  peut  tilendre  à  ces  forces  a". 
qui  a  été  dit  précédemment  (§  173)  pour  le  travail  de  la 


li^î  LHKi:   n.  —  Dl^WIQlE.  TROISIÈME  PARTIR. 

I*esanieur  sur  K'^  diverie<  ^larlies  d*uu  système  niatcricl  en 
iiiôu^ ornent  ;  la  M^niine  des  travaux  des  forces  d'inertie  dont 
il  s'agit  (V  ui  ioiK*  ôtre  reniplaa^  par  le  travail  d*une  force 
utiiquo  t*g-jlo  j  leur  s<.>inme  appliquée  au  centre  de  gravilé 
du  sysiriue  :  01.  ii;ir  consêquenlf  cette  somme  de  travaux  est 
nulle  dans  lo  niou^  ornent  relatif  que  nous  considérons, 
puisque  lo  dcplar^  ineni  du  cetiiiv  de  gi*avité  ,  par  rapport 
au\  a\c^  luolùlos.  est  conslaïuinent  nul.  Il  résulte  de  la  que 
lo  thtxïrt^nH-  i:onoral  di-s  forct»s  vives  s'applique  au  mouve- 
uiont  d'un  svstomo  maiorieK  par  rapport  à  des  axes  dedi- 
i>viioii  oonstanio  menés  par  son  centre  de  gravité,  sans 
qu'iMi  ait  IvMiin  do  joindrt^  aucune  fo]\:e  apparente  aux  for- 
ei*N  i|ui  a^i>sriii  itvlleinont  sur  le  système. 

^  t?.^.>.  Il  arrive  friHiuoinineni  que  Ton  décompose  lemou- 
\  ornent  d'un  sysioine  inaloriel  en  deux  mouvements  compo- 
sants, dont  Tun  i^t  le  mouvement  du  système  par  rapport 
à  des  a\es  de  dii'iviion  constante  menés  par  son  centre  de 
&:ra\iie ,  et  l'antre  est  le  monvement  de  ces  axes  eux-mêmes. 
NiUis  alKtns  voir  eumment  on  peut ,  dans  ce  cas,  évaluer  la 
si)niin<'  dt's  moments  des  quantités  de  mouvement  du  sys- 
tème, par  rapport  à  un  axe,  ainsi  que  sa  force  vive,  dans  le 
monvement  absolu. 

Soient  m  la  niasse  tliin  point  quelconque  du  système, et 
j-,  y,  r  ses  eoorilonni'es  rapportées  à  trois  axes  reclanpi- 
lairoN  lixes  dans  l'espace.  Les  projections  de  la  quantité  de 
mouvement  de  ce  point  matériel  sur  les  trois  axes  coordon- 
nés ont  pom*  valeurs 

dx  du  dz 

m  -7-,       m  -/-,       m  -r-. 

dt  dt  dt 

Si  Ton  observe  que  les  moments  des  quantités  de  mouve- 
ment s'*'valuent  de  la  mèini'  manière  que  les  moments  des 
forces,  on  veri'a  S  ^""^  M"*-'  ^^  moment  de  la  quantité  d«' 
mouvemiMit  du  point  dont  il  s'ajçil,  par  i*apport  à  Taxe  des  r, 
a  pour  valeur 
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I    dy         dx\ 

en  sorte  que  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mou- 
vement des  diverses  parties  du  système  matériel ,  par  rap- 
port à  cet  axe,  est  exprimée  par 

Désignons  par  ^^  x,  C  les  coordoimées  du  point  quel- 
conque que  nous  avons  considéré  tout  d'aboixi,  par  rapport 
à  des  axes  menés  par  le  centre  de  gravité  du  système  paral- 
lèlement aux  axes  fixes  ;  et  par  j^i  ,  2^  i ,  2^1 ,  les  coordonnées  de 
ce  centre  de  gravité  rapportées  aux  axes  fixes  :  nous  aurons 

a?=j:i4-5,       y=yi+y),       «=2i-f-Ç. 

En  vertu  de  ces  relations ,  Texpression  de  la  somme  des 
moments  des  quantités  do  mouvement  du  système,  par 
rapport  à  Taxe  fixe  des  z ,  pourra  être  mise  sous  la  forme 



Mais  les  quaniiles  ^1»  yi?  -^  »  -jry  "<^  variant  pas  quand 

on  passe  d'un  point  à  un  autre  du  système  matériel,  peuvent 
être  mises  en  dehors  du  signe  1  ;  d'ailleurs,  d'après  les  pro- 
priétés du  centre  de  gravité  qui  reste  constamment  à  l'ori- 
gine des  axes  des  Ç,  tq,  Ç,  on  a  (§  Wi) 

et  par  suite 

2m  ^  =  0,      2m--  =  o. 
dt  dt 

Il  s'ensuit  que ,  si  l'on  désigne  par  M  la  masse  totale  du 

système  matériel,  rexpi*ession  précédente  se  réduit  à 


(■ 


•Ail 


.iTRE    T  ^aT:rAj&igrE.    mouiBBB  ■.^AfiE. 


I 


ix.  ^  .  ir.  dz  , 

—  /i  —       ^li*      i—  —    '-ri 
il  it  dt 
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-Min*  le  .^Ttvïte .  •*  lur  -nnoor  i  iii  i!U?  panilMe  à  Paie 
i\i-  ia>v;iitt  Mir  —  Kl  un. 

i:i   lauur^if  e*»  nf»iit«^  lolan(tn^.  jii  aura,  pour  npprê- 
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celle  valeur  de  la  force  vive  du  système  se  réduira  à 

On  peut  donc  dire  que  la  force  vive  du  système ,  dans  son 
mouvement  absolu ,  peut  se  décomposer  en  den\  parties, 
dont  Tune  est  la  force  vive  dont  le  système  serait  anim<)  si 
toute  sa  masse  était  concentrée  en  son  centre  de  gravité,  (^t 
Tautre  est  la  force  vive  qu'il  possède  dans  son  mouvement 
par  rapport  aux  axes  de  direction  (*onslanle  menés  par  ce 
point. 

^  236.  Application  des  IhéorèmeH  p;énéraux  au  eau 
de»  systèniefi  matériels  dan»  lesquels  on  lniap;lne  des 
liaisons,  —  Ce  n'est  pas  seulement  dans  les  questions  d'é- 
quilibre qu'il  est  utile  souvent  de  supposer  que  le  système 
matériel  dont  on  s'occupe  est  assujetti  à  certaines  liaisons 
(S  186),  il  est  aussi  irès-conimodr,  dans  un  grand  nombre 
de  cas,  d'avoir  recours  à  la  considération  des  liaisons ,  pour 
simplifier  l'étude  du  ujouvement  d'un  système  niatériel.  xNous 
allons  voii'  comment  les  quatre  théorèmes  généraux  relatifs 
an  mouvement  d'un  système  maU'riol  quelconque  peuvent 
s'appliquer  à  un  système  dans  lequel  on  imagine  de  pareilles 
liaisons.  Nous  supposerons  toujoui's  que  ces  liaisons  sont 
routes  comprises  dans  les  trois  espèces  distincl<;s  que  nous 
avons  définies  précédemment  (§  186). 

Si  l'on  remplace  les  liaisons  par  des  forc(;s  capables  d'en 
Um'iv  lieu,  ainsi  que  nous  l'avons  déjà  expliqué  loi'sque  nous 
nous  occupions  de  l'équilibre  des  systèmes  matériels  ,  il  est 
clair  que  le  système  dont  on  s'occupe  rentre  dans  le  cas  gé- 
néral que  nous  avons  considéré  jusqu'à  présent;  et  que,  par 
cons(^quent,  les  théorèmes  généraux  pcuvc^nl  lui  être  appli- 
qués sans  difiiculté.  Reste  à  voir  quel  est  le  rôle  que  jouent 
alors  les  forces  qu'on  a  substituées  aux  liaisons  ,  <^t  cpii  ne 
sont  pas  connues  à  pn'ari, 
30. 
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D;iii>  les  trois  piviniers  Ui(M)i*èmos  ^énérniix,  \es  totvos  uv- 
UMinircs  du  système  disparai sseiil  d cHes-inèiiies,  ainsi  qiu' 
nous  l'avons  obstiné  lorsque  nous  avons  éUibli  ces  théorè- 
mes ;  il  s  ensuit  que  toutes  les  forces  de  liaisons  qui  sont  dos 
t'nrres  intérieures  disparaissent  également  dans  ces  trois 
rliéorèmes ,  en  sorte  que  Ton  peut  en  faii*e  abstraction  saus 
(pril  en  résulta  aucune  erreur.  Ainsi,  toutes  les  fois  qtHHi 
supposa  que  certains  points  du  systènit*  matériel  sont  assu- 
jettis à  n^ter  à  des  distances  invariables  les  uns  des  auli'es, 
ou  !)ien  que  ccMtaines  parties  du  système,  (»onsid<'»rées  comme 
lies  solides  invariables,  sont  assujetties  à  rester  en  contact 
les  unes  avec  les  autres,  sans  frottement,  on  peut  appliquer 
les  trois  premiers  théorèmes  généraux  sans  se  préoccuper 
en  aucune  manière  des  forces  capables  de  tenir  lieu  de  ces 
liaisons.  Mais  il  nVn  serait  plus  de  même  si  Ton  supposait 
(|ur  certains  p(ïinis  du  système  sont  obli«:çés  de  rester  surdos 
combes  fixc^s  ou  sur  des  surfaces  fixes  :  les  forces  qui  peu- 
vent remplacer  les  courbes  fixes  ou  les  surfaces  fixes  dont 
il  s'agit,  sont  des  forces  extérieures  pour  le  système  matériel 
dont  on  s'occupe,  et  elles  doivent  être  prises  en  considéra- 
lion,  tout  aussi  bien  ((ue  les  autres  forces  extérieures,  dans 
l'application  d(»s  trois  premiers  théorèmes  généraux  à  ee 
système  matériel. 

Quant  à  l'application  du  thé'orème  général  des  forces  vives 
à  un  système  matériel  dans  lequel  on  imagine  des  liaisons, 
elle  |)eul  se  faire  dans  tous  1rs  cas  sans  qu'on  tienne  compte 
des  forces  capables  de  remplacer  les  liaisons.  En  effet,  le 
mouvement  dont  le  système  est  animé,  pendant  un  élément 
de  t(Mnps  quelconque ,  est  nécessaii*ement  compatible  avec 
les  liaisons  auxquelles  il  est  assujetti  ;  les  ti*avaux  développés 
par  les  forces  de  liaisons  pendant  cet  élément  de  temps  ilis- 
paraissent  donc  d\4ix-mèmes  dans  la  somme  des  travaux 
ch'Miientaires  de  tontes  les  foivcs  qui  agissent  sur  le  système 
(•J  1SG);  et  par  conséquent  le  théorème  des  forces  vive> 
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peut  élre  appliqué  comme  si  ces  forces  de  liaisons  nVxis* 
laient  pas. 

Ou  peut  imaginer  des  liaisons  dans  un  s\stènie  matériel 
donl  ou  étudie  le  mouvement  relatif,  tout  aussi  bien  que 
dans  uu  système  dont  on  étudie  le  mouvement  absolu  ;  et 
tout  ce  qui  vient  d*éti*e  dit,  pour  Tapplication  des  quatre  théo- 
rèmes généraux  au  mouvement  absolu  d'un  système  à  liai- 
sons, est  vrai  pour  le  mouvement  relatif  d'un  pareil  système. 
Il  est  bon  d'observer  cependant  que, si  lun suppose  (|ue  cer- 
tains points  du  système  sont  assujettis  à  rester  sur  des  cour- 
bes ou  sur  des  surfaces,  sans  frottement,  on  ne  peut  appli- 
(fuer  le  théorème  général  des  forces  vives  au  mouvement  du 
système  par  rapport  à  des  axes  mobiles ,  en  ne  tenant  pas 
compte  des  forces  capables  de  remplacer  ces  liaisons,  qu'au- 
tant que  les  courbes  ou  surfaces  dont  il  s'agit  sont  fixes  par 
rapport  aux  axes  mobiles,  c'est-à-dire  qu'elles  se  meuvent 
avec  ces  axes  sans  changer  de  position  par  rapport  à  eux  ; 
si  Ton  regardait  certains  points  du  système  comme  assujettis 
à  ix'Ster  sur  des  courbes  ou  sur  des  surfaces  fixes  d'une  ma- 
nière absolue  dans  l'espace,  on  devrait  tenir  compte  du  tra- 
vail des  forces  capables  de  remplacer  ces  courbes  et  ces 
surfaces,  dans  l'équation  des  forces  vives  appliquées  au  mou- 
vement du  système  par  rapport  à  des  axes  mobiles. 

§  237.  Pour  donner  un  exemple  de  l'application  des  con- 
sidérations qui  précèdent,  nous  allons  chercher,  à  l'aide  du 
théorème  général  des  forces  vives,  à  nous  rendre  compte  de 
la  stabilité  de  l'équilibre  d'un  système  pesant  à  liaisons. 
A'ous  avons  vu  (§189)  qu'un  système  de  ce  genre  est  en 
équilibre,  lorsque  son  centre  de  gravité  ne  sort  pas  du  plan 
horizontal  qui  le  contenait  tout  d'abord,  quel  que  soit  le  dé- 
placement infiniment  petit  et  compatible  avec  les  liaisons, 
que  Ton  attribue  au  système.  Admettons  maintenant  que  Ion 
donne  au  système  un  déplacement  fini,  mais  très-petit  et  tou- 
jours compatible  avec  les  liaisons ,  et  que ,  quel  que  soit  ce 


660  LIVRE    IV.  —  DYIS'AMIQCE.  TROISIÈME   PARTIE. 

leiiieiil  de  la  niùine  manière  qu'ils  s'appliquent  au  inouv(^ 
ment  absolu,  sans  <|u*on  ait  besoin  de  joindre  aucune  force 
apparente  aux  Torces  qui  agissent  réellement  sur  le  sys- 
tème. 

§  ''2:Mi.  Mouvement  d'un  Hyslème  matériel  par  rap- 
port  à  défi  axe«  de  direction  conntante  passant  par  son 
centre  de  fçravlté.  —  Considérons  en  particulier  le  cas  où 
l'on  rapporte  les  mouvements  des  diverses  parties  d'un  sys- 
tème matériel  à  des  a\(^s  de  direction  constante  menés  par 
le  centre  de  gravité  de  ce  système  ;  et  voyons  comment  les 
quatre  théorèmes  généraux  s'appliquent  à  ce  mouvement 
relatif.  Puisque  les  axes  mobiles  ne  sont  animés  que  d'un 
mouvement  de  translation,  nous  n'aurons  pas  à  nous  préoc- 
cuper des  forces  centrifuges  compostées,  qui  sont  toutes 
nulles.  Quant  aux  forces  d'inertie ,  elles  sont  évidemment 
toutes  parallèles  et  de  sens  contraire  à  l'accélération  totale 
du  centre  de  gravité  du  système  dans  son  mouvement  absolu; 
et  la  grandeur  de  chacune  d'elU  s  s'obtient  en  multipliant  la 
masse  du  point  matériel  auquel  on  la  suppose  appliquée, 
par  cette  accélération  totale  du  centre  de  gravité. 

Le  premier  théorème  général  ne  peut  rien  nous  donner 
ici,  puisque  ce  théorèmi;  a  pour  objet  de  faire  connaître  le 
mouvement  du  centre  d(^  gravité  du  système  matériel  que 
l'on  considère,  et  que  nous  savons  àpriari  que  le  centre  de 
gravité  de  nolie  système  reste  immobile  à  l'origine  dt»s 
coordonnées,  dans  le  mouvement  relatif  dont  nous  nous 
occupons. 

Pour  appliquer  le  deuxième  théorème  général,  il  faut  que 
nous  déterminions  la  valeur  de  la  somme  des  impulsions  des 
forcîes  extérieures  projet('»(;s  sur  un  axe  (|ueleonque,  en  com- 
prenant les  forces  d'inertie  parmi  ces  forces  extérieures. 

Soit  il  Vdt  la  somme  des  impulsions  des  foires  exté- 
rieures réellement  appliquées  au  système,  en  projection  sur 
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Taxe  donl  il  s'agit.  Si  Ton  désigne  par  M  lu  masse  totale  du 
système,  et  par  u  la  vitesse  absolue  de  son  centre  de  gra- 
vité, en  projection  sur  le  même  axe,  on  aura  évidemment 

pour  la  somme  des  forces  d'inertie  des  divers  points  du  sys- 
tème projetées  sur  cet  axe  ;  la  somme  des  impulsions  de  ces 
forces  d'in(;rtie  projetées,  pendant  le  temps  /,  a  donc  pour 
valeur 

Je,       dt 

c'est-à-dire  que  cette  somme  est  égale  à 

—  Mi/-hMt/o, 

en  désignant  par  i/o  la  valeur  de  u  an  commencement  du 
temps  /.  Ainsi,  la  somme  des  impulsions  de  toutes  les  forces 
extérieures  que  nous  devons  considéi'er  ici,  eu  projection 
sur  l'axe  dont  il  s'agit,  est  égale  à 


V  r'Frff— Mm-MV1mo 


Mais  nous  savons,  d'après  le  premier  théorème  général  ap- 
pliqué au  mouvement  absolu  du  système,  que  W  centre  de 
gravité  se  meut  comme  un  point  mat(';riel  de  masse  M  sou- 
mis aux  actions  de  forces  <^ga](^s  el  parallèles  aux  forces 
extérieures  du  système  ;  de  sorte  cpie ,  si  l'on  applique  le 
deuxième  théorème  général  au  mouvement  de  ce  point  ma- 
tériel unique,  on  aura,  en  projection  sur  le  méuie  axe  que 
précédemment , 

U  résulte  de  là  que  la  somme  d'impulsions  (|ue  nous  venons 
de  trouver  est  nulle;  et  qu(^  par  conséquent,  dans  le  mou- 
vement relatif  dont  nous  nous  occupons,  l'accroissement  to- 
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tal  de  la  somme  des  qu^nti(és  de  mouvement  projetées  sur 
un  axe  quelconque  est  égal  à  zéro ,  c'est-^-dire  que  cette 
somme  des  quantités  de  mouvement  projetées  conserve 
constamment  la  même  valeur.  Il  est  aisé  de  vérifier  directe- 
ment cette  conséquence  du  deuiûème  théorème  générai ,  en 
observant  que,  si  x  est  Tune  des  coordonnées  d*un  quelcoo- 
que  des  points  matériels  du  système  par  rappoit  aux  axes 
mobiles  menés  par  le  centre  de  gravité,  et  si  m  est  la  masse 
de  ce  point  matériel,  on  a  constamment 

2ma?=o; 

d'où  Ton  déduit  immédiatement 

Vm^=o. 

Ainsi,  non-seulement  la  somme  des  quantiu^s  de  mouvemeul 
projetées  sur  un  axe  (luelconque  pris  pour  axe  de  x  est 
constante,  comme  Tindique  le  deuxième  théorème  général, 
mais  encore  cette  somme  est  nulle. 

Le  troisième  théorème  général,  appliqué  au  mouvement 
relatif  qui  Tait  Tobjet  de  ce  paragraphe,  ne  donne  lieu  à  au- 
cune nMnarijue  particulière,  ipiand  Taxe  par  rapport  auquel 
on  prend  les  moments  des  ((uantités  de  mouvement  et  des 
impulsions  ne  passe  pas  par  Torigino  des  axes  mobiles,  c'est- 
à-dire  par  le  contre  de  gravité  du  système  matériel  considéré. 
Mais  loi*sque  cet  axe,  auquel  se  rapportent  les  moments, 
passe  par  le  centn^  d(;  gravité,  rappUcation  du  troisièmr 
théorème  gén(»ral  se  simplitie.  En  eflet ,  les  forces  d'inertie 
des  divers  points  matériels  qui  composent  le  système,  soiH 
parallèles  entre  elles  et  proportionnelles  aux  niasses  de  ces 
points  ;  ces  forces  d'inertie,  composées  comme  si  elles  agis- 
saient sur  un  solide  invariable,  ont  donc  une  résultante  qui 
passe  par  le  centre  de  gravita'  ;  et  par  conséquent  la  somiue 
des  moments  des  impulsions  de  vx^s  forces,  par  rapporta  uu 
axe  quelcon(|ue  mené  par  le  centre  de  gravité,  est  nulle 
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d*cUe-ménie  :  donc  le  troisième  théorème  général  s'applique 
dans  ee  cas,  sans  qu'on  ait  besoin  de  joindre  aucune  force 
apparente,  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  le  système. 
On  eu  conclut  que,  dans  le  cas  particulier  oii  les  forces 
extérieures  réelles,  composées  comme  si  elles  agissaient  sur 
un  solide  invariable,  ont  une  résultante  nulle  ou  passant 
i*x>nslamment  par  le  centre  de  gravité,  le  théorème  des  aires 
(§  228)  a  lieu  dans  le  mouvement  relatif  dont  nous  nous  oc- 
4!upons,  pour  la  projection  du  mouvement  sur  un  plan  quel- 
4*onque,  eu  prenant  ce  point  pour  origine  des  rayons  vec- 
teurs menés  aux  divers  points  matériels  du  système  :  dans 
ce  cas,  l<î  plan  du  maximum  des  aires  conserve  une  direc- 
tion constante  dans  Tespace,  et  la  somme  des  aires  projetées 
sur  ce  plan,  :i  partir  d'une  époque  fixe  quelconque,  aug- 
mente proportionnellement  au  temps.  C'est  en  appliquant 
ce  qui  précède  au  mouvement  de  notre  système  planétaire, 
que  Laplace  a  été  conduit  à  considérer  le  plan  du  maximum 
des  aires  correspondant  au  centre  de  gi*avité ,  dans  le  mou- 
vement de  ce  système  par  rapport  à  des  uxes  de  direction 
constante  menés  par  ce  point,  plan  auquel  il  a  donné  le  nom 
d«*  plan  invariable  et  qu'il  a  proposé  de  prendre  pour  plan 
fixe  dans  l'étude  du  mouvement  des  divers  astres. 

Pour  appliquer  le  quatrième  ih('»orème  général  au  mou- 
vement d'un  système  matériel ,  pai*  rapport  à  des  axes  de 
(lirection  constante,  menés  par  son  centre  de  gravité,  il  faut 
déterminer  la  somme  des  travaux  de  toutes  les  forces,  tant 
intérieures  qu'extéri(»ures,  qui  agissent  sur  les  diverses  par- 
lies  du  système,  y  compris  les  forces  d'inertie ,  qu  on  doit 
joindre  aux  forces  réelles ,  pour  que  le  mouvement  relatif 
puisse  être  traité  comme  un  mouvement  absolu.  Mais  si  Ton 
observe  que  ces  forces  d'inertie  sont  parallèles  entre  elles  et 
proportionnelles  aux  masses  des  dlvei^s  points  auxquels  elles 
correspondent,  on  verra  qu'on  peut  étendre  à  ces  forces  et'. 
qui  a  été  dit  précédemment  (§  173)  pour  le  travail  de  la 


h6il  LIVRE   IV.  —  DYNAMIQUE.  TROISIÈVE   PARTIE. 

pesanteur  sur  les  diverses  parties  d'un  système  matériel  en 
mouvement  ;  la  somme  des  travaux  des  forces  d*inertie  dont 
il  s*agit  peut  donc  être  remplacée  par  le  travail  d'une  force 
unique  égale  à  leur  somme  appliquée  au  centre  de  gravité 
du  système  ;  et,  par  conséquent,  cette  somme  de  travaux  est 
nulle  dans  le  mouvement  relatif  que  nous  considérons, 
puisque  le  déplacement  du  centre  de  gravité ,  par  rapport 
aux  axes  mobiles,  est  constamment  nul.  Il  résulte  de  là  que 
le  théorème  général  dos  forces  vives  s'applique  au  mouve- 
ment d'un  système  matériel ,  par  rapport  à  des  axes  de  di- 
rection constante  menés  par  son  centre  de  gravité ,  sans  . 
qu'on  ait  besoin  de  joindre  aucune  force  apparente  aux  for- 
(^es  qui  agissent  réellement  sur  le  système. 

§  235.  Il  arrive  fréquemment  que  l'on  décompose  le  mou- 
vement d'un  système  matériel  en  deux  mouvements  compo- 
sants ,  dont  l'un  est  le  mouvement  du  système  par  rapport 
à  des  axes  de  direction  constante  menés  par  son  centre  de 
gravité ,  et  l'autre  est  le  mouvement  de  ces  axes  eux-mêmes. 
Nous  allons  voir  comment  on  peut ,  dans  ce  cas ,  évaluer  la 
somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  du  sys- 
tème, par  rapport  à  un  axe,  ainsi  que  sa  force  vive,  dans  le 
mouvement  absolu. 

Soient  m  la  masse  d'un  point  quelconque  du  système,  el 
jr,  y,  z  ses  cooi'données  rapporlées  à  trois  axes  rectangu- 
laires fixes  dans  l'espace.  Les  projections  de  la  quantité  de 
mouvement  de  ce  point  matériel  sur  les  trois  axes  coordon- 
nés ont  pour  valeurs 

dx  du  dz 

dt  dt  dt 

Si  l'on  observe  que  les  moments  des  quantités  de  mouve- 
ment s'évaluent  de  la  ménit^  manière  que  les  moments  des 
forces,  on  verra  (§  177)  que  le  moment  de  la  quantité  de 
mouvement  du  point  dont  il  s'agit,  par  rapport  à  l'axe  des  r, 
a  pour  valeur 
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(dy         dx\ 

en  sorte  que  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mou- 
vement des  diverses  parties  du  système  matériel ,  par  rap- 
port à  cet  axe,  est  exprimée  par 

Désignons  par  ^^  x,  C  les  coordonnées  du  point  quel- 
conque que  nous  avons  considéré  tout  d*abord,  par  rapport 
à  des  axes  menés  par  le  centre  de  gravité  du  système  paral- 
lèlement aux  axes  fixes  ;  et  par  oti  ,  2^  i ,  zi ,  les  coordonnées  de 
ce  centre  de  gravité  rapportées  aux  axes  fixes  :  nous  aurons 

En  vertu  de  ces  relations,  Texpression  de  la  somme  des 
moments  des  quantités  do  mouvement  du  système,  par 
rapport  à  l'axe  fixe  des  r,  pourra  être  mise  sous  la  forme 

dyx  dxi    .       drï  dl 

Mais  les  quantités  a?i,  yi,  -^  ,  -4^,  ne  variant  pas  quand 

on  passe  d'un  point  à  un  autre  du  système  matériel,  peuvent 
être  mises  en  dehors  du  signe  1  ;  d'ailleurs,  d'après  les  pro- 
priétés du  centre  de  gravité  qui  reste  constamment  à  l'ori- 
gine des  axes  des  Ç,  rij  Ç,  on  a  (§  166) 

et  par  suite 

2m  ^  =  0,      2mJ?  =  o. 
dt         '  dt 

Il  s'ensuit  que ,  si  l'on  désigne  par  M  la  masse  totale  du 

système  matériel ,  l'expression  précédente  se  réduit  à 

30 
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Dans  los  trois  premiers  théorèmes  généraux,  les  forces  in- 
térieures <lu  système  disparaissent  d'elles-mêmes,  ainsi  que 
noïis  Tavons  obsené  lorsque  nous  avons  établi  ces  théorè- 
mes ;  il  s'ensuit  que  toutes  les  forces  de  liaisons  qui  sont  des 
forces  intérieures  disparaissent  également  dans  ces  trois 
riiéorèmes ,  eu  sorte  que  Ton  peut  en  faire  abstraction  sans 
qu'il  eu  résulte  au(*une  erreur.  Ainsi,  loules  les  fois  qu'on 
suppose,  que  certams  points  du  système  matériel  sont  assu- 
jettis à  rester  à  des  distances  invariables  les  uns  des  autres, 
ou  bien  que  certaines  parties  du  système,  considérées  comme 
des  solides  invariables,  sont  assujetties  à  rester  en  contacl 
les  unes  avec  les  autres,  sans  frottement,  on  peut  appliquer 
les  trois  premiers  théorèmes  généraux  sans  se  préoccuper 
en  aucune  manière  des  forces  capables  de  tenir  lieu  de  ces 
liaisons.  Mais  il  n'en  serait  plus  de  même  si  l'on  supposait 
que  certains  points  du  système  sont  obligés  de  rester  sur  des 
courbes  fixes  ou  sur  des  surfaces  fixes  :  les  forces  qui  peu- 
vent remplacer  les  courbes  fixes  ou  les  surfaces  fixes  dont 
il  s'agit,  sont  des  forces  extérieures  pour  le  système  matériel 
dont  on  s'occupe,  et  elles  doivent  être  prises  en  considéra- 
tion, loul  aussi  bien  (|ue  les  autres  foi*ces  extérieures,  dans 
Tapplication  des  trois  premiers  théorènjcs  généraux  à  ce 
système  matériel. 

Quant  à  Tupplication  du  th('*orème  général  des  forces  vives 
à  un  système  matériel  dans  lequel  on  imagine  des  liaisons, 
elle  peut  se  faire  dans  tons  les  cas  sans  qu'on  tienne  compte 
des  forces  capables  de  remplacer  les  liaisons.  En  eflet,  le 
mouvement  dont  le  système  est  animé,  pendant  un  élément 
de  temps  quelconque ,  est  nécessairement  compatible  avec 
l<^s  liaisons  auxquelles  il  est  assujetti  ;  les  travaux  développés 
par  les  forces  de  liaisons  pendant  cet  élément  de  temps  dis- 
fiaraissent  don<*  d't^ux-mêmes  dans  la  somme  des  travaux 
l'Iémentaires  de  toutes  les  forces  qui  agissent  sur  le  système 
(^^180);  et  par  cons(''quent  le  théorème  des  forces  vives 
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peut  être  appliqué  comme  si  ces  fonvs  de  liaisons  u*e\is- 
taient  pas. 

Ou  peut  imaginer  des  liaisons  dans  un  système  niaténel 
dont  ou  étudie  le  mouvement  relatir,  tout  aussi  bien  que 
daus  un  système  dont  on  étudie  le  mouvement  absolu  ;  et 
tout  ce  qui  vient  d'être  dit,  pour  l'application  des  quatre  tliéo- 
i-èmes  généraux,  au  mouvement  absolu  d'un  système  à  liai- 
sons, est  vrai  pour  le  mouvement  relatif  d'un  pareil  systènu*. 
Il  est  bon  d'observer  cependant  que,  si  l'on  suppose  que  cer- 
tains points  du  système  sont  assujettis  à  rester  sur  des  cour- 
bes on  sur  des  surfaces,  sans  frottement,  on  ne  peut  appli- 
quer le  théorème  général  des  forces  vives  au  mouvement  du 
système  par  rapport  à  des  axes  mobiles ,  en  ne  tenant  pas 
compte  des  forces  capables  de  remplacer  ces  liaisons,  qu'au- 
tant que  les  courbes  ou  surfaces  dont  il  s'agit  sont  fixes  par 
iupport  aux  axes  mobiles,  c'est-à-dire  qu'elles  se  meuvent 
avec  ces  axes  sans  changer  de  position  par  rapport  à  eux.  ; 
si  l'on  regardait  certains  points  du  système  comme  assujettis 
ù  rester  sur  des  courbes  on  sur  d(^s  surfaces  fixes  d'une  ma- 
nière absolue  dans  l'espace,  on  devrait  tenir  compte  du  tra- 
vail des  forces  capables  de  remplacer  ces  courbes  et  ces 
surfaces,  dans  l'équation  des  forces  vives  appliquées  au  mou- 
vement du  système  par  rapport  à  des  axes  mobiles. 

§  237.  Pour  donner  un  ex(»mple  de  l'application  des  con- 
sidérations (jui  précèdent,  nous  allons  chercher,  à  laide;  du 
théorème  général  des  forces  vives,  à  nous  rendre  compte  de 
la  stabilité  de  l'équilibre  d'un  système  pesant  à  liaisons. 
Nous  avons  vu  (§  189)  qu'un  système  de  ce  genre  est  en 
équilibre,  lorsque  son  centre  de  gravité  ne  sort  pas  du  plan 
horizontal  qui  le  contenait  tout  d'abord,  (|uel  que  soit  le  dé- 
placement infniiment  petit  et  compatible  avec  les  liaisons, 
que  Ton  attribue  au  système.  Admettons  maintenant  que  Ton 
donne  au  système  un  déplacement  ftni,  mais  très-petit  et  tou- 
jours compatible  avec  les  liaisons ,  et  que ,  quel  que  soit  ce 


/l70  LlTflE   IV. — DT7fA)IIQrC.    TROISIÈME   PARtlB. 

déplacement  fini,  le  centre  de  gravite  dn  système  s'élève  ton- 
jours  au-dessus  de  sa  position  d'équilibre;  le  théorème  gé- 
n<iral  des  forces  vives  va  nous  montrer  que,  dans  ce  cas,  Vc- 
(juilibre  du  système  est  ëiabfe.  Nous  allons  voir  en  effet ,  à 
Taide  de  ce  théorème,  que  si  Ton  dérange  très-peu  le  sys- 
tème de  sa  position  d'équilibre,  et  qifon  Tabandonne  ensuite 
à  lui'-m^me,  Tactioii  de  la  pesanteur  tendra  toujours  à  l'y 
ramener. 

Pour  établir  cette  proposition,  nous  remarquerons  d'abord 
(|ue  le  système  matériel  dont  il  s'agit  ne  peut  pas  rester  im- 
mobile dans  la  nouvelle  position  qu'on  lui  a  donnée,  pourvu 
louterois  que  le  déplacement  attribué  à  ce  système  soit  suf- 
fisamment petit.  Car  le  centre  de  gravité  du  système,  qui 
s'est  élevé  par  hypothèse  dans  ce  déplacement  fini ,  conti- 
nuerait encore  à  s'élever  infiniment  peu  si  l'on  donnait  au 
système  un  nouveau  déplacement  infiniment  petit  dans  le 
même  sens  que  le  précédent;  et,  par  conséquent,  on  voit 
que  la  condition  d'équilibre  n'est  plus  remplie  pour  la  posi- 
tion qu'occupe  le  système  après  qu'il  a  subi  le  déplacement 
fini  dont  il  est  question.  Le  système  matériel,  ne  pouvant 
pas  être  en  équilibre  dans  la  nouvelle  position  qu'on  lui  a 
donnée,  se  mettra  nécessairement  en  mouvement  sous  l'ac- 
lioii  de  la  pesanteur,  H  par  coTlséquent  acquerra  une  cer- 
taine force  vive.  Or  sa  force  vive  ne  peut  s'accrotti'e  qu'autant 
que  la  somme  des  travaux  des  forces  qui  lui  sont  appliquées 
est  positive  (§  2;î0);  d'un  autre  côté  les  forces  capables  de 
reniplacer  les  liaisons  ne  fournissent  aucun  terme  dans  cette 
sonmie  de  travaux  (§  23G)  :  il  en  résulte  que,  dans  le  mou- 
vement que  prend  le  système  matériel  abandonné  à  lui-même 
après  avoir  é'ié  dérangé  très-peu  de  sa  position  d'équilibn*, 
le  travail  du  à  la  p(»santeur  doit  être  positif.  Mais  nous  sa- 
vons (|ue  ce  travail  est  le  même  que  si  la  niasse  entière  du 
système  était  concentrée  en  son  centre  de  gravité;  donc, 
dans  le  mouvement  dont  il  s'agit,  ce  centre  de  gravité  ne 
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peul  que  descendre ,  cVst-à-dîre  qu'il  se  rapproche  néces- 
saîrement  de  la  posilioii  qu'il  occupait  lorsque  le  système 
était  en  équilibre. 

Un  raisonnement  analogue  ferait  voir  qu'au  contraire, 
dans  le  cas  ou  le  centre  de  gravité  du  système  pourrait  s'a- 
baisser par  suite  d'un  déplacement  fini,  mais  très-petit,  attri- 
bué au  système,  l'équilibre  serait  imiable;  c'est-à-dire  que 
le  système,  abandonné  à  lui-même  après  avoir  subi  un  pa- 
reil déplacement,  non-seulement  ne  reviendrait  pas  vers  la 
position  d'équilibre  qu'il  avait  d'abord ,  mais  encore  conti- 
nuerait à  s'en  éloigner. 


-«o»- 
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(Irplaceinent  fini,  le  centre  de  gravité  dn  système  s'élève  lon- 
joui's  au-dessus  de  sa  position  d*équilibi*e;  le  théorème  gé- 
n<iral  des  forces  vives  va  nous  montrer  que,  dans  ce  cas,  1  e- 
(juilibre  du  système  est  ëiable.  Nous  allons  voir  en  effet ,  à 
Taide  de  ce  théorème,  que  si  Ton  dérange  très-peu  le  sys- 
tème de  sa  position  d^équilibre,  et  qu*on  l'abandonne  ensuite 
à  lui-m^^me ,  l'action  de  la  pesanteur  tendra  toujours' à  l'y 
ramener. 

Pour  établir  cette  proposition,  nous  remarquerons  d'abord 
(|ue  le  système  matériel  dont  il  s'agit  ne  peut  pas  rester  im- 
mobile dans  la  nouvelle  position  qu'on  lui  a  donnée,  pourvu 
toutefois  que  le  déplacement  attribué  à  ce  système  soit  suf- 
fisamment petit.  Car  le  centre  de  gravité  du  système,  qui 
s'est  élevé  par  liypothëse  dans  ce  déplacement  fini ,  conti- 
nuerait encore  à  s'élever  infiniment  peu  si  l'on  donnait  au 
système  un  nouveau  déplacement  infiniment  petit  dans  le 
même  sens  que  le  précédent;  et ,  par  conséquent,  on  voit 
que  la  condition  d'équilibre  n'est  plus  remplie  pour  la  posi- 
tion qu'occupe  le  système  après  qu'il  a  subi  le  déplacement 
fini  dont  il  est  question.  Le  système  matériel,  ne  pouvant 
pas  être  on  équilibre  dans  la  nouvelle  position  qu*on  lui  a 
dimiKT,  se  mettra  nécessaiiement  en  mouvement  sous  l'ac- 
lion  de  la  pesanteur,  et  par  coTlséquent  acquerra  une  cer- 
taine force  vive.  Or  sa  force  vive  ne  peut  s'accrofti'e  qu*autant 
que  la  somnuî  des  travaux  des  forces  qui  lui  sont  appliqucvs 
est  positive  (§  2;^0);  d'un  autre  côté  les  forces  capables  de 
remplacer  les  liaisons  ne  fournissent  aucun  terme  dans  cette 
somme  de  travaux  (§  23(î)  :  il  en  résulte  que,  dans  le  mou- 
vement que  prend  le  système  matériel  abandonné  à  lui-même 
après  avoir  été  dérangé  très-peu  de  sa  position  d'équilibre, 
le  travail  du  à  la  pesanteur  doit  être  positif.  Mais  nous  sui- 
vons que  ce  travail  est  le  même  que  si  la  masse  entière  du 
système  était  concentrée  en  son  centre  de  gravité;  donc, 
dans  le  mouvement  dont  il  s'agit ,  ce  centre  de  gravité  ne 
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peut  que  descendre,  c'est-à-dire  qu'il  se  rapproche  néces- 
sairement de  la  position  qu'il  occupait  lorsque  le  système 
était  en  équilibre. 

Un  l'aisonnement  analogue  ferait  voir  qu'au  contraire, 
dans  le  cas  ou  le  centre  de  gravité  du  système  pourrait  s'a- 
baisser par  suite  d'un  déplacement  fini,  mais  très-petit,  attri- 
bué au  système,  l'équilibre  serait  instable;  c'est-à-dire  que 
le  système,  abandonné  à  lui-même  après  avoir  subi  im  pa- 
reil déplacement,  non-seulement  ne  reviendrait  pas  vers  la 
position  d'équilibre  qu'il  avait  d'abord ,  mais  encore  conti- 
nuerait à  s'en  éloigner. 


-«o«- 


CHAPITRE    II. 


MOUVEMENT   D  tN   SOLIDE   INVARIABLE. 

§  258.  Théorie  des  noBieats  dMaertie.  —  Si  Ton  mul- 
tiplie la  masse  m  d*un  quelconque  des  points  matériels  qui 
composent  un  solide  invariable  par  le  carré  de  la  distance  r 
de  ce  point  à  une  droite  quelconque  D,  et  qu'on  ajoute  tous 
les  produits  ainsi  obtenus  pour  les  divers  points  du  solide, 
on  trouve  une  somme  1  mr^  qui  joue  un  rôle  très-important 
dans  le  mouvement  d'un  pareil  solide ,  ainsi  que  nous  le 
verrons  bientôt  On  donne  à  cette  quantité  le  nom  de  mo- 
ment  d'inertie  du  solide  par  rapport  à  la  droite  D. 

Le  moment  d'inertie  Imr^  d'un  solide  par  rapport  à  une 
droite  D  étant  calculé ,  supposons  que  Ton  détermine  une 
ligne  k  par  la  condition  que  Ton  ait 

M  étant  la  masse  du  solide  tout  entier  :  (»etle  ligne  *  est  ce 
([u'on  nomme  le  rayon  de  giration  du  solide  par  rapport  à 
la  droite  D.  Il  est  aisé  de  voir  que  ce  n'est  autre  chosi'!  que 
le  rayon  d'une  surrace  cylindrique  de  révolution,  qui  aui'ait 
la  droite  D  pour  axe,  et  sur  laquelle  on  pourrait  répartir  la 
masse  tout  enlière  du  solide  sans  que  son  moment  d'ineioie 
par  rapport  à  cette  droite  D  changeât  de  valeur. 

Pour  calculer  la  valeur  du  moment  d'inertie  d'un  solide 
invariable  par  rapport  à  une  droite  donnée,  concevons  que 
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noub  l'apportions  le  solide*  à  trois  axes  coordonnés  rectangu- 
laires, dontTun,  Taxe  des  jr,  coïncide  avec  la  droite  dont  il 
s*agit  ;  et  que  nous  le  décomposions  en  éléments  rectangu- 
laires, comme  nous  Tavons  déjà  fait  pour  la  recherche  du 
centre  de  gravité  (§  164).  Si  nous  désignons  par  p  la  masse 
spécifique  du  solide  au  point  dont  les  coordonnées  sont  Xy  y, 
r,  nous  aurons  p  dxdy  dz  pour  la  niasse  d*un  élément  situé 
en  ce  point  ;  d*un  autre  côté ,  le  carré  de  la  distance  de  ce 
point  à  Taxe  des  x  est  égal  à  y*  -h  z^  j  de  sorte  que  le 
moment  d'inertie  du  solide  par  rapport  à  cet  axe  a  pour 
valeur 

j\ÇjHy^-{-z')dxdydz, 

rintégrale  triple  s'étendant  à  tous  les  éléments  dont  le  so- 
lide se  compose.  On  pourra  souvent  simplifier  la  détermina- 
tion de  cette  intégrale,  en  remarquant  qu'elle  est  la  somme 
des  deux  suivantes  : 

///p  y^  dxdydz,         fJÇ p  z'^  dx  dy  dz. 
La  masse  totale  du  solide  a  de  môme  pour  valeur 

on  en  conclut  que  le  rayon  de  giration  k  sera  donné  par  la 
foiTiiule 

^.^  _iyfç{f  +  z^)dxdydz 

Çffodxdydz 

On  peut  observer  «jne ,  si  le  solide  est  homogène ,  p  est  une 
constante  qu'on  peut  supprimer  comme  l'acteur  connnun  aux 
deux  termes  de  la  valeur  de  A*  \  cq  (|ui  montre  que,  dans  ce 
ras ,  le  rayon  de  giration  ne  dépend  que  de  la  forme  qu'af- 
fecte le  solide,  et  est  entièrement  indépendant  de  sa  densité. 
Voici  quelques  résultats  auxquels  on  parvient  facilement, 
en  suivant  la  marche  qui  vient  d'être  indiquée.  Ils  se  rap- 
portent exclusivement  à  des  solides  homogènes. . 
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1"  Cylindre  droit  A  base  circulaire,  —  Le  rayon  de  gi- 
ratioii  k  d'un  cylindre  droit  à  base  circulaire  de  rayon  R, 
par  rapport  à  l'axe  de  Agure  de  ce  cylindre,  est  donné  par  la 
formule 

2*  Couche  cylindrique  de  rérolntion,  —  Pour  une  cou- 
che cylindrique  de  révolution  dont  les  rayons  intérieur  et 
extérieur  sont  R  et  R',  on  a  pour  déterminer  le  rayon  de 
giration  relatif  à  Taxe  de  figure, 

A^  =  l(R>-4-R'î). 

Si  Ton  nomme  Ri  le  rayon  moyen  de  cette  cou(;he,  et  e  son 
épaisseur,  on  peut  remplacer  la  formule  qui  précède  par 
celle-ci 

3*  Sphère.  —  Le  rayon  de  giralion  d'une  sphère  de  rayon 
R,  par  rapport  à  un  de  ses  diamètres ,  est  fourni  par  la  re- 
lation 

A:'  =  ÎR^ 

k"  Parallélipipède  rectangle,  —  Dans  le  cas  d'un  pa- 
rallclipipède  rectangle  dont  les  trois  arêtes  sont  a,  b,  c,  si 
Ton  détermine  ïc  rayon  de  giration  par  rapporta  une  paral- 
lèle aux  arrlesa  menée  parle  centre  du  solide,  on  trouve 

A|)rès  avoir  défini  le  moment  d'inertie  d'un  solide  par 
rapport  à  une  droite ,  ainsi  que  le  rayon  de  giration  qui  en 
dépend,  et  avoir  indiqué  la  marche  à  suivre  pour  en  déter- 
miner les  valeui^s ,  nous  allons  nous  occuper  de  compai-er 
entre  eux  les  moments  d'inertie  d'un  même  solide  par  rap- 
port aux  divei^ses  droites  qu'on  peut  imaginer  dans  l'espace. 

§  2;î9.  Prenons  d'abord  deux  droites  parallèles  a  B,  A'R', 
fig,  113,  dont  l'une  A'B'  passe  par  le  centre  de  gravité  G  du 
solide.  Soit  M  un  point  quelconque  du  solide ,  situé  à  des 


Kig.  113. 
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dislances  MN  =  r^  el  MP  =  r'  de  ces  deux  droites.  SI  nous 

désignons  paf  a  Ifl  distance  NP 
des  deux  droites,  et  par  z  la  dis- 
tance PQ  du  point  P  au  pied  de 
la  perpendiculaire  abaissée  du 
point  M  sur  PN,  nous  aurons 

Multiplions  tous  les  termes  par 
la  masse  ?n  du  point  M,  et 
^joutons  ensuite  membre  à  membre  toutes  les  équations  de 
même  forme  relatives  aux  différeuls  points  matériels  dont 
le  solide  est  composé  :  nous  trouverons  ainsi 

2  mr^  =  2 mà^ -h  2 wi r' ^  —  2  2 viaz. 

Mais  a  est  une  constante  qui  peut  être  mise  en  dehors  du 
signe  1  ;  d'ailleurs,  z  étant  évidemment  la  disUince  du  point 
M  à  un  plan  mené  par  A' fi'  perpendiculairement  au  plan 
AB  A'B',  on  a 

2mz=o, 

puisque  le  centre  de  gravité  G  est  situé  dans  le  plan  dont  il 
s*agit  (§  163)  :  donc,  si  Ton  désigne  par  M  la  masse  totale 
1  m  du  solide,  la  relation  précédente  se  réduit  à 
2mr2  =  Ma'-f-2mr'». 

Ainsi  le  moment  d'inertie  du  solide  par  rapport  à  la  droite 
AB,  est  égal  au  moment  d'inertie  du  même  solide  par  rap- 
port à  une  parallèle  à  AB  menée  par  son  centre  de  gravité, 
augmenté  du  produit  de  la  masse  du  solide  par  le  carré  de 
la  distance  de  son  centre  de  gravité  à  la  droite  AB.  On  voit 
par  là  que  la  connaissance  du  moment  d'inertie  du  solide, 
par  rapport  à  une  droite  menée  par  son  centre  de  gravité, 
suffit  pour  qu'on  puisse  en  déduire  immédiatement  le  mo- 
ment d'inertie  de  ce  solide  par  rapport  à  une  droite  quel- 
conque parallèle  à  la  première. 


Fig.  114. 
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§  2/^0.  Comparons  maintenant  les  moments  d'inertie  da 
solide  par  rapport  aux  diverses  droites  qui  passent  par  un 
2  même  point  0  de  Tes- 

pace.  Nous  ferons  passer 
y^^    par  ce  point  0,  fig.  114, 
'^^  trois  axes  rectangulaires 

OX,OY,OZ.SoitO.\la 
droite  par  rapport  à  la- 
quelle nous  allons  pren- 
dre le  moment  dlnertie 
du  solide;  désignons  par 
ajSy  y  les  angles  que 
cette  droite  fait  avec  les  axes  OX,  OY,  OZ.  Pour  un  point 
quelconque  M  dont  les  coordonnés  sont  x,  y,  z,  et  dont  b 
projection  sur  la  droite  0  A  est  en  P,  on  a 

MP*  =  OM»  — 0P^ 

=x^-\-y^  +  z^  —  (a:cosa-l-ycos6-hzcosy)> 

^\x^{i  — co82a)-|-y2(l  —  cos'g)-h^»(l— cos^7)| 
)  —  2xycosa.  coso  —  2xz  cosa  cosy  —  2yz  cosc  cosy  j  * 

Si  Ton  observe  qu'on  a 

cos*a-f-cos^ê-f  cos^y  =  i , 

on  verra  que  les  Irois  quantités 

1  —  cos-  a,        1  — cos*6  ,         1  —  cos"  y  , 

peuvent  être  remplacées  respecliveuïcnl  par 

cos'S  -h  cos^y ,        cos^  a  -\-  cos-  y  ,        cos^  a  -f  cos^  ? . 

En  faisant  cetle  substitution,  et  groupant  ensuite  les  termes 
convenablement,  on  trouve 

(  —  2^2;cosg  cosy  —  2.r2  cosa  c^sy  —  2  j*y  cosa  cosc  j 
Multiplions  tous  les  ternies  de  cette  équation  par  la  masse 
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m  (lu  point  M,  puis  ajoutons  membre  à  membre  ttmles  les 
équations  analogues  relatives  au\  différents  points  matériels 
du  solide  :  nous  aurons  ainsi  la  valeur  du  moment  dlnertie 
Imt^  du  solide  par  rapport  à  la  droite  0 A,  valeur  qui  peut 
sVcrire  de  (!otte  manière 

^      ,       (  A  cos'a  +- Bcos*o  -+- C cos*  v  I 

(  —  2Dcosêa)sy  —  2EcosaCOsy  —  2Fcosacoso  )  ' 

on  pos;inl 

Il  est  aisé  de  reconnaître  que  les  lettres  A,  B^  C,  désignent 
respectivement  les  moments  d*ineitie  du  solide  par  rapport 
aux  axes  OX,  OY,  OZ.  Pour  voir  comment  varie  le  moment 
d'inertie  Imr^  relatif  à  la  droite  OA,  lorsque  cette  droite 
prend  successivement  divei*ses  positions  autour  du  point  0, 
portons  sur  sa  direction ,  et  à  partir  du  point  0,  une  ion- 

1 
gueur  0  B  égale  à   , ;  nous  allons  chercher  le  lieu  géo- 

métrique  du  point  B  ainsi  obtenu.  Si  nous  désignons  par 
X,  Y,  Z,  les  coordonnées  de  ce  point  B,  nous  aurons 


cosa  =  Xv2wirS       cosc=  Y  v/:ïmrS       C0S7  =  Zv^v,„^* 

En  substituant  ces  valeurs  de  cosa,  cosS,  cosy ,  dans  l'ex- 
pression du  moment  d'inertie,  et  supprimant  Imr-  qui  est 
fat^teur  commun,  il  vient  : 

1  =  AX*-|-BY2-|-CZ2— 2DYZ-.2EXZ  — 2FXY. 

C'est  réquation  de  la  surface  qui  renferme  tous  les  points 
tels  que  B.  Cette  surface  est  du  second  ordre,  et  a  le  point  0 
pour  centre  :  d'ailleurs,  le  moment  d'inertie  Imr^  ne  pouvant 
être  nul  pour  aucune  droite  menée  par  le  point  0,  le  rayon 
vHîleur  OB  ne  peut  pas  devenir  infini  :  donc  c'est  un  ellip- 
soïde. Ce  résuluit  très-simple  nous  donne  une  image  nette 
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des  rapporte  de  grandeur  qui  existent  entre  les  momenis 
d'inertie  du  solide  relatifs  aux  diverses  droites  menées  par 
un  même  point  de  Tespace. 

Les  axes  de  TeHipsoïde  auquel  nous  venons  de  parvenir 
sont  ce  qu'on  nomme  les  axes  principaux  du  solide  relati- 
vement au  point  0.  Si  on  les  prend  pour  axes  coordonnés, 
réquation  de  TelUpsoïde  se  simpli6e  et  se  réduit  à 

c'est-à-dire  que,  pour  ce  système  particulier  d'axes  coordoo- 
nés ,  les  quantités  que  nous  avons  désignées  par  les  lettres 
I),  E,  F,  sont  nulles.  La  valeur  de  ^mr^  relative  à  Taxe  OA 
devient  dans  ce  cas 

2mr*  =  Acos'a -h  B  cos»6-hC  co«*y  ; 

et  les  moments  d'inertie  que  représentent  les  lettres  A,  B,C, 
prennent  le  nom  de  momentê  d'inertie  principaux  du  so- 
lide relatifs  au  point  O. 

On  voit  que  les  axes  principaux  que  nous  venons  de  défi- 
nir sont  caractérisés  par  les  trois  relations 

^my2=o,       lmxz=o^       2ma:y=o, 

qui  ont  lieu  lorsqu'on  prend  ces  trois  axes  pour  axes  coor- 
donnés. Si  l'on  considère  seulenuMil  deux  de  ces  trois  rela- 
tions, les  deux  dernières  par  exemple,  elles  expriment  que 
réquation  de  l'ellipsoïde  ne  contient  pas  la  variable  X  an 
premier  degré  ;  il  s'ensuit  évidemment  que  ces  deux  ix»ln- 
lions  prises  ensemble  constituent  les  conditions  nécessaires 
et  sulTisanles  pour  que  l'axe  des  x  soit  un  axe  principal  du 
solide  relatif  au  point  0. 

A  chaque  point  de  l'espace  correspond  un  ellipsoïde  tel 
que  celui  que  nous  venons  de  trouver,  et  qui  donne  la  loi  des 
moments  d'inertie  du  solide  considéré  par  rapport  aux  di- 
vers axes  menés  par  ce  point.  Celui  de  ces  ellipsoïdes  qui 
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correspond  au  centre  de  gravîié  du  solide  est  spécialement 
désigné  sous  le  nom  d'ellipMoïde  central. 

Il  peut  aniver  que  l'ellipsoïde  correspondant  à  on  point 
Hoit  de  révolution  ;  aloi*s  les  moments  d*inertie  relatifs  à 
toutes  les  droites  menées  par  son  centre,  perpendiculaire- 
ment à  son  aiLe  de  révolution ,  sont  égaux  entre  eux  :  toutes 
ces  droites  sont  des  axes  principaux  du  solide.  Si  Tellipsoïde 
devient  une  sphère,  une  droite  quelconque  menée  par  le 
point  auquel  il  se  rapporte  est  un  axe  principal  du  solide. 

Un  axe  principal  relatif  au  centre  de  gravité  du  solide 
jouit  de  la  propriété  d'être  en  même  temps  axe  principal  du 
solide  pour  un  quelconque  de  ses  points.  En  effet,  si  Ton 
rapporte  le  solide  à  trois  axes  coordonnés  rectangulaires 
menés  par  son  centre  de  gravité ,  en  prenant  la  droite  dont 
il  s*agit  pour  axe  des  Xj  on  aura 

2Tnart/  =  o,  2ma:z  =  o, 
puisque  cette  droite  est  par  hypothèse  un  axe  principal  du 
solide  par  rapport  à  son  centre  de  gravité.  Concevons  main- 
tenant que  Ton  transporte  les  axes  des  y  et  des  r,  parallèle- 
mont  à  eux-mêmes ,  en  un  point  situé  sur  Taxe  des  x  à  une 
distance  a  de  Torigine;  on  passera  des  coordonnées  relatives 
aux  axes  primitifs  à  celles  qui  se  rapportent  aux  nouveaux 
axes,  en  changeant  simplement  x  en  «  -i-x.  Les  deux  rela- 
tions précédentes  deviendront  donc 

2my{a  +  x')  =  0y        lniz(a-^x')=o; 

et  il  est  aisé  de  voir  qu'elles  se  réduisent  à 

^7nx'y  =  0j        2mx'z=0y 

car,  par  une  propriété  connue  du  centre  de  gravité,  on  a 

2my  =  o,         lmz=o. 

On  voit  donc  que  l'axe  des  x  est  un  axe  principal  du  solide, 
par  rapport  à  la  nouvelle  origine  des  coordonnées,  quelle  que 
soit  la  distance  a  de  cette  nouvelle  origine  à  l'ancienne  :  c'est 
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ce  que  nous  nous  proposions  de  démontrer.  On  peut  recon- 
naître facilement  d'ailleurs,  par  des  considérations  analogues 
aux  précédentes ,  qu'il  n'y  a  que  les  axes  principaux  relatifs 
an  centre  de  gravité  du  solide  qui  jouissent  de  la  propriété 
dont  il  s'agit  :  une  droite  ne  peut  être  un  axe  principal  du 
solide  relativement  à  deux  de  ces  points,  qu'autant  qu'elle 
passe  par  le  centre  de  gravité  du  solide. 

Nous  avons  eu  à  considérer  précédemment  le  moment 
d'inertie  d'une  surface  plane,  par  rapport  à  une  droite  tra- 
cée dans  son  plan  (§  197).  Ce  moment  d'inertie  rentre  évi- 
demment dans  ceux  que  nous  venons  d'étudier  ici  ;  et  il  est 
aisé  de  voir  comment  on  peut  lui  appliquer  les  divers  théo- 
rèmes que  nous  avons  établis  relativement  aux  moments 
d'inertie  des  solides. 

§  261.  Monveneat  d^nn  «ollde  invariable  «atlére- 
ment  libre.  -^  Pour  trouver  les  équations  différentielles  du 
mouvement  d'un  solide  invariable  entièrement  libre,  nous 
pouvons  nous  senir  du  théorème  de  d'Alembert  (§  221). 
Aous  savons  par  ce  théorème  que  les  équations  dont  il  s'a- 
git s'obtiendront  en  exprîmaut  que  les  forces  appliquées  au 
solide,  jointes  aux  forces  d'inertie  de  ses  différents  points, 
satisfont  aux  six  équations  («)  du  §  177.  Le  solide  étant 
rapporté  à  trois  axes  coordonnés  rectangulaires  fixes,  dési- 
gnons parX,  Y,  Z,  les  composantes,  suivant  les  axes,  d'une 
qu(*lcouquc  des  forces  qui  lui  sont  appliquées.  D'un  autre 
côté,  les  composantes  de  la  force  d'inertie  d'un  point  de 
masse  m  dont  les  coordonnées  sont  x,  y,  z,  ont  évidemment 
pour  valeurs 

d}x  cT-it  d}z 

(h-  dt^'  dt^ 

Kn  exprimant  que  toutes  ces  forces  réelles  et  d'inertie  satis- 
font aux  équations  («)  du  §  177,  on  trouve  facilement  les 
équations  suivantes  : 
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«fi 


ifz 


2'«(^^-yê)=2(Yx-Xy). 

Telles  sont  les  équations  différentielles  du  mouvement  d'un 
solide  invariable  entièrement  libre.  Les  signes  1  des  pre- 
miers membres  indiquent  des  sommes  s'ctendant  à  tous  les 
points  matériels  dont  le  solide  est  formé  ;  quant  à  ceux  des 
seconds  membres ,  ils  indiquent  des  sommes  qui  s'étendent 
à  toutes  les  forces  appliquées  au  solide. 

Nous  pouvons  tirer  immédiatement  de  ces  équations  une 
conséquence  importante.  Nous  avons  vu  qu'un  système  de 
forces  appliquées  à  un  solide  invariable  en  équilibre  peut 
être  remplacé  par  un  autre  système  de  forces,  sans  que  l'é- 
quilibre soit  troublé,  pourvu  que  ce  second  système  satis- 
fiisse  aux  six  conditions  établies  dans  le  §  180  :  dans  ce 
cas  les  deux  systèmes  de  forces  sont  dits  équivalents  l'un  à 
l'autre.  Si  l'on  considère  la  forme  des  équations  différen- 
tielles que  nous  venons  de  trouver,  ainsi  que  celle  des  con- 
ditions d'équivalence  dont  il  vient  d'être  question,  on  en  con- 
clura que  le  système  de  forces  appliquées  à  un  solide  inva- 
riable en  mouvement  peut  être  remplacé  par  tout  autre 
système  de  forces  qui  lui  soit  équivalent,  sans  que  le  mou- 
vement du  solide  soit  changé.  Deux  systèmes  de  forces,  qui 
peuvent  être  remplacés  l'un  par  l'autre  pour  agir  sur  un  so- 
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Hde  en  repos ,  peuvent  donc  aussi  se  remplacer  mutuelle- 
ment pour  agir  sur  un  solide  en  mouvement. 

§  262.  Les  SIX  équations  différentielles  que  nous  venons 
d*obtcnir  suffisent  bien  pour  déterminer  complètement  le 
mouvement  du  solide;  mais  elles  ne  sont  pas  sous  une  forme 
commode  pour  effectuer  cette  détermination  :  elles  renfer- 
ment comme  inconnues  les  coordonnées  x,  y  y  z,  de  tous  les 
points  du  solide,  coordonnées  qui  sont  généralement  en  très- 
grand  nombre.  Pour  pouvoir  se  servir  de  ces  équations,  il 
faudrait  leur  adjoindre  celles  qui  expriment  que  les  distan- 
ces mutuelles  des  différents  points  du  solide  sont  constantes 
et  connues;  à  l'aide  de  ces  dernières  équations,  les  coordon- 
nées des  divers  points  s'exprimeraient  en  fonction  de  six 
d'entre  elles,  qui  seraient  alors  les  inconnues  dont  les  six 
équations  différentielles  du  mouvement  devmient  fournir  les 
valeurs.  Mais  il  est  plus  simple  d'opérer  autrement,  pour 
ramener  les  équations  différentielles  à  ne  contenir  que  six 
inconnues. 

Nous  savons,  par  le  premier  théorème  général  (§  222),que 
le  centre  de  gravité  du  solide  se  meut  comme  si  toute  la 
masse  du  solide  y  était  concentrée,  et  que  toutes  les  forces 
appliquées  au  solide  y  fussent  transportées  parallèlement  à 
elles-mêmes  :  en  écrivant  les  équations  différentielles  du 
mouvement  du  centre  de  gravité ,  ainsi  transformé  en  un 
point  matériel ,  nous  aurons  déjà  trois  équations  contenant 
trois  inconnues  qui  seront  les  coordonnées  de  ce  centre  de 
gravité.  Il  nous  restera  à  déterminer  le  mouvement  du  so- 
lide autour  de  son  centre  de  gravité,  au  moyen  de  trois  au- 
tres équations  différentielles  ne  contenant  également  que 
trois  inconnues. 

Pour  trouver  ces  trois  autres  équations ,  nous  considére- 
rons le  mouvement  du  solide  autour  de  son  centre  de  gra- 
vité, pendant  un  élément  de  temps  dt-,  nous  supposerons 
que  ce  mouvement  soit  rapporté  ù  des  axes  coordonnés  de 
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dii'ecUon  confttaate  menés  par  le  centre  de  gravite,  tellement 
(Choisis  qu'ils  coïncident  avec  les  axes  principaux  du  solide 
relatifs  à  ce  point  (§  240)  au  commencement  du  temps  di  ; 
et  nous  appliquerons  le  troisième  théorème  général  (§  226) 
a  ce  mouvement  infiniment  petit  du  solide,  en  prenant  les 
moments  des  quantités  de  mouvement  et  des  impulsions  par 
rapport  à  chacun  des  trois  axes  coordonnés.  Le  mouvement 
dont  il  s*agit  est  nécessairement  une  rotation  autour  d*un 
axe  instantané  passant  par  le  centre  de  gravité  (  §  27).  Celte 
rotation  peut  être  remplacée  par  trois  rotations  simultanées 
autour  des  trois  axes  coordonnés  (§§  55  et  /i5).  Désignons 
par  0)  la  vitesse  angulaire  dans  la  rotation  du  solide  autour 
de  son  axe  instantané,  et  par  p,  q,  r  les  vitesses  angulaires 
dans  les  rotations  composantes  autour  des  axes  coordonnés 
OX,  0  Y,  OZ.  Loi^que  le  solide  tourne  de  Tangle  pdi  autour 
de  Taxe  OX,  les  coordonnées  x,  y^  z  d*un  quelconque  de 
ses  points  s'accroissent  respectivement  de 

o,  ^pzdt,  -\-pydt, 

ainsi  qu'il  est  facile  de  le  reconnaître  ;  loi*squ'il  tourne  de 
qdf  autour  de  OY,  ces  cordonnées  s'accroissent  de 

-^qzdt,  0,  — qxdt\ 

et  lorsqu'il  tourne  de  rdt  autour  de  OZ,  elles  s'accroissent 
de 

—  rydt^  -{-rxdt,  o: 

donc,  loi*sque  le  solide  tourne  de  l'angle  (»)df  autour  de  son 
axe  instantané,  les  ni^^mes  coordonnées  s'accroissent  d(* 

(qz  —  ry)  dt ,         {rx  —  pz)  dt ,         (py-^qx)  dt. 

Il  s'ensuit  que  les  composantes  de  la  vitesse  du  point  dont 
il  s'agit ,  suivant  des  parallèles  aux  axes  coordonnés,  ont 
pour  valeurs 

dx  dy  dz 

-^=,r-ry,         -^^  =  rx-pz,        ^  =  p,j-qx. 

31. 
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Or  ia  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  des 
divers  points  du  solide  par  rapporta  Taxe  OX  est  exprimée 
(§177)  par 

si  l'on  remplace  dans  cette  expi*ession  ^  ^i  jj  par  leiii-s 
valeurs,  elle  devient 

plm  (y*  H- 2')  —  qlmxy  -^rltnxz  ^ 

quantité  qui  se  réduit  à  A/>,  si  Ton  suppose  que  les  axes 
OX,  OY,  OZ  coïncident  avec  les  axes  principaux  du  solide, 
et  si  Ton  désigne  comme  précédemment  par  A,  B,  C  les  mo- 
ments d'inertie  du  solide  par  rapport  à  ces  axes.  On  trouve- 
rait de  même  que  les  sommes  des  moments  des  quantités  de 
mouvement  du  solide  par  rapport  aux  axes  OY,  OZ,  ont  pour 
valeurs  Bç,  Cr. 

Ainsi,  au  commencement  du  temps  di  pour  lequel  nous 
voulons  appliquer  le  troisième  théorème  général,  les  sommes 
des  moments  des  quantités  de  mouvement  des  divers  points 
du  solide,  par  rapport  aux  axes  coordonnés  OX,  OY,  OZ, 
qui  coïncident  à  cet  instant  avec  les  axes  principaux  ,  sont 
respectivement  égales  à 

Ap,         B<7,         Cr. 

CJien*hons  ce  que  deviennent  ces  sommes  de  moments,  par 
rapport  aux  mêmes  axes  coordonnés,  à  la  Gn  du  temps  dt. 
A  ce  second  instant,  p,  q,  r  s  étant  accrus  des  quantités  dp, 
dq^  dr  pendant  le  temps  dt,  les  sonmies  de  moments  dont 
il  s'agit  auraient  pour  valeurs 

A  ip-i-dp) ,         B  iq-\-dq) ,         C  {r-{-dr) , 

si  les  moments  étaient  encore  pris  par  rapport  aux  ax(»s 
principaux  du  solide  ;  mais  il  n'en  est  pas  ainsi ,  parce  que 
les  axes  principaux,  qui  coïncidaient  avec  les  axes  coordon- 
nés au  coinnienceinont  du  temps  r//,  s'en  sont  écartés  peu- 


MOUVEMENT   d'iJN   SOLIDE    INVARIABLE.  485 

daiil  cet  ëléoieni  de  temps  en  vertu  de  la  rotation  tùdt  du 
solide  autour  de  son  axe  instantané,  ou  ce  qui  est  la  même 
chose  en  vertu  de  ses  trois  rotations  siniultiuiées  pdt ,  qdt . 
rdt  autour  des  trois  axes  coordonnés.  Pour  arriver  au  résul- 
tat que  nous  cherchons,  considérons  Taxe  du  moment  résul- 
tant des  quantités  de  mouvement  des  divers  points  du  solide 
par  rapport  à  son  centre  de  gravité  (§  161).  D'après  ce  que 
nous  venons  de  dire,  les  projections  de  cet  axe,  considéré  à 
la  fin  du  temps  dt^  sur  les  positions  qu'occupent  les  axes 
principaux  du  solide  à  cet  instant,  ont  pour  valeurs 

K{p-\'dp),         B(^-hrf^),         C(r-hrfr); 

pour  avoir  la  projection  du  même  axe  sur  Taxe  coordonné 
OX,  il  faudra  projeter  chacune  des  trois  projections  précé- 
dentes sur  OX,  et  faire  la  somme  des  trois  résultats  ainsi  ob- 
tenus. Or,  par  suite  des  rotations  pdty  qdij  rdi  autour  des 
trois  axes  OX,  0  Y,  OZ,  les  axes  principaux  du  solide  se  sont 
écartés  inflniment  peu  de  ces  axes  coordonnés  OX,  OY,  OZ  ; 
et  les  angles  que  ces  trois  axes  principaux  font  avecOX,  a|>rcs 
ces  rotations,  ont  évidemment  pour  valeuii» 


si  Ton  multiplie  les  quantités  A  (pH-rf/>),  8(9  +  ^7), 
C(r-hrfO  par  les  cosinus  de  ces  trois  angles,  et  que  Ton 
ajoute  les  trois  produits,  en  négligeant  les  inflniment  petits 
d'un  ordre  supérieur  au  premier,  on  trouve 

\{p-\-dp)-^{C  —  E)qrdt: 

cette  expression ,  qui  représente  la  projection  de  Taxe  du 
moment  résultant  des  quantités  de  mouvement  sur  OX,  a  la 
fin  du  temps  dt,  est  donc  la  valeur  de  la  somme  des  mo- 
ments des  quantités  de  mouvement  des  divers  points  du  so- 
lide par  rapport  à  OX,  au  même  instant. 

Si,  de  cette  somme  de  moments  correspondant  à  la  fin  du 
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lemps  dty  nous  retranchons  la  valeur  kp  de  la  somme  ana- 
logue  correspondant  au  commencement  du  temps  dt^  nous 
trouverons 

(luî  représentera  Taccroissement  de  la  somme  des  moments 
des  quantités  de  mouvement  du  solide  par  rapport  à  OX, 
pendant  le  temps  dt.  D'après  le  troisième  théorème  général, 
(*.et  accroissement  doit  être  égal  à  la  somme  des  moments 
des  impulsions  élémentaires  des  forces  appliquées  au  solide 
pendant  ce  temps  dt^  par  rapport  au  même  axe  OX.  Dési- 
gnons par  L,  M,  N  les  sommes  des  moments  des  forces  dont 
il  s'agit,  par  rapport  aux  trois  axes  coordonnés  OX,  0  Y,  OZ. 
Il  est  clair  que  la  somme  des  moments  des  impulsions  élé- 
mentaires de  ces  forces  pendant  le  temps  dij  par  rapport  à 
Taxe  OX,  aura  pour  valeur  Itdt  ;  donc ,  d'après  le  troisième 
théorème  général,  on  aura 

\dp-\-  {is  —  h)  (irdt  =  hdu 

Des  considérations  analogues  aux  précédentes ,  dans  les- 
quelles l'axe  OX  serait  remplacé  par  les  axes  OY,  OZ,  con- 
duiraient de  même  aux  deux  autres  relations 

B  J(7  -h  (  A  —  C)  rqdt  ^  iM  dl , 

C^/r-h(B— A);?^t/f  =  Nrff. 
Ces  (rois  éijuaiions  font  connaître  les  variations  dp,  dq^  dr 
qu'éprouvent  les  vitesses  angulaires  p,  9,  r  du  solide  dans 
ses  rotations  autour  des  trois  axes  principaux  relatifs  à  son 
(»enlrc  de  gravité,  pendant  le  temps  infiniment  petit  dt  qui 
sVcoule  11  partir  de  Tinstant  où  ces  axes  principaux  coïnci- 
daient avec  les  axes  de  direction  constante  OX,  OY,  OZ; 
mais,  comme  on  pourrait  les  établir^de  même  pour  chacun 
des  éléments  de  temps  dt  qui  se  succèdent,  en  employant  à 
chaque  fois  comme  auxiliaires  des  axes  coordonnés  de  di- 
rection constante  qui  coïncident  avec  les  axes  principaux 
du  solide  au  commencement  de  cet  élément  de  temps,  il 
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$*ei]$uît  qu'on  peut  les  regarder  comme  vraies  pour  tous  les 
éléments  dont  se  compose  un  temps  fini  quelconque.  En  di- 
visant tous  les  termes  par  rf/,  on  peut  mettre  ces  trois  équa- 
tions sous  la  forme  suivante 

A  J  =  (B-C)r,,M-L, 
B^  =  (C-A)r;,-hM,[  (a) 

Ce  sont  les  trois  antres  équations  différentielles  du  mouve- 
ment du  solide  que  nous  nous  proposions  de  trouver.  Elles 
permettent  de  déterminer/),  g,  r  en  fonction  de  /;  la  con- 
naissance de  ces  trois  quantités  conduira  à  celle  du  cône  lieu 
géométrique  des  positions  successives  de  Taxe  instantané  de 
rotation  à  Tintérieur  du  solide  mobile  (  §  35  ),  et  si  Ton  y 
joint  la  valeur  de  la  vitesse  angulaire  o)  autour  de  cet  axe 
instantané,  valeur  qui  sera  également  connue,  on  aura  tout 
ce  quil  faudra  pour  déterminer  le  cône  lieu  géométrique  des 
positions  successives  de  Taxe  instantané  par  rapport  à  des 
axes  de  direction  constante  menés  par  le  centre  de  gravité 
du  solide  :  dès  lors  le  mouvement  du  solide  autour  de  ce 
point  sera  complètement  connu,  puisque  ce  mouvement  con- 
siste dans  le  roulement  du  premier  cône  sur  le  second ,  ce 
roulement  s'effectuant  à  chaque  instant  avec  la  vitesse  an- 
gulaire connue  co. 

§  2(i3.  Le  cas  le  plus  simple  qui  se  présente,  dans  Tétude 
du  mouvement  d'un  solide  invariable  libre ,  c'est  celui  où  le 
solide  n'est  soumis  à  l'action  d'aucune  force,  et  ne  se  déplace 
c|u'eu  vertu  du  mouvement  qu'on  lui  a  imprimé  tout  d'abord. 
Nous  allons  voir  que,  dans  ce  cas,  on  peut  se  faille  une  idée 
très-nette  des  diverses  circonstances  que  présente  le  mouve- 
ment du  solide. 

Nous  savons  d'abord  (§  225)  que  le  centre  de  gravité  du 
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solide  se  meut  aniformémeiil  et  en  ligne  droite,  ou  bien  qu*il 
reste  immobile.  Il  ne  nous  reste  donc  qu*à  voir  comment  le 
solide  se  meut  autour  de  son  centre  de  gravité.  Pour  y  par- 
venir, nous  pourrions  nous  servir  des  équations  différen- 
tielles (a)  qui  viennent  d'être  établies  (§  2ii2)  ;  mais  il  sera 
plus  simple  d'opérer  autrement,  en  n'employant  que  des  con- 
sidérations géométriques. 

Observons  d'abord  que  le  théorème  des  aires  est  applica- 
ble à  ce  mouvement  du  solide  autour  de  son  centre  de  gra- 
vité (§§  2^li  et  228),  puisqu'il  n'y  a  pas  de  forces  extérieu- 
res :  si  l'on  considère  les  aires  décrites  par  les  rayons  vecteurs 
menés  du  centre  de  gravité  aux  divers  points  du  solide,  dans 
leur  mouvement  par  rapport  à  des  axes  de  dii*cction  cons- 
tante passant  par  ce  point ,  le  plan  du  maximum  des  aires 
doit  consei*ver  constamment  la  même  direction,  et  la  somme 
des  aires  projetées  sur  ce  plan  doit  avoir  constamment  la 
même  valeur.  Voyons  donc  comment  on  peut  trouver  le  plan 
du  maximum  des  aires  dont  il  s'agit ,  à  chaque  instant. 

Ce  plan  du  maximum  des  aires  n'est  autre  chose  que  le 
plan  du  moment  résultant  des  quantités  de  mouvement  des 
différents  points  du  solide  par  rapport  à  son  centre  de  gra- 
vité (§  228).  Or  nous  avons  vu  (  §  262)  que  les  projections 
de  l'axe  de  ce  moment  résultant,  sur  les  axes  principaux  du 
solide  relatifs  à  son  centre  de  gravité,  ont  pour  valeurs 

A^,         B^,         Cr, 

A,  B ,  C,  p,  </,  r  ayant  les  mêmes  significations  que  précé- 
demment. On  en  conclut  de  suite  que ,  si  l'on  prend  ces  axes 
principaux  pour  axes  coordonnés,  le  plan  du  maximum  des 
aires  fait  avec  les  irois  plans  coordonnés  des  angles  dont  les 
cosinus  sont 

A^ B^^ Cr 


)/AY-\-EY-i-C'r^'  V^AV+B^z/^+C^r^'  V^Ay-fB^i/^-+-CV% 
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I/eliipsoïdc central  (§240),  rapporté  aux  mèines  axes,  a 
pour  équation 

Considérons  le  point  de  cet  ellipsoïde  qui  est  situé  sur  Taxe 
instantané  de  rotation  du  solide,  et  désignons  par  x\  y\  z'  ses 
coordonnées,  et  par  /  la  longueur  du  rayon  qui  le  joint  au 
centre  de  Tellipsoïde;  on  aura  évideniuK^nt 

x! p  y' ^  z  v^ 

(ù  étant  la  vitesse  angulaire  dont  />,  7,  r  sont  les  trois  com- 
posantes. Le  plan  tangent  à  rellipsoïde  au  point  x\  y\  z  ,  a 
pour  équation 

A  tx  +  Byy'  -f  Czz'  =  1 . 

La  proportionnalité  des  coordonnées  x\  y',  z'  aux  quantités 
/>,  9,  r,  montre  que  le  plan  du  maximum  des  aires  est  pa- 
rallèle à  ce  plan  tangent.  Or,  on  sait  que ,  dans  Tellipsoïde, 
le  plan  diamétral  conjugué  d'un  diamètre  quelconque  est  pa- 
rallèle au  plan  tangent  mené  à  Textrémité  de  ce  diamètre  : 
donc  on  peut  dire  que ,  dans  la  rotation  du  solide  autour 
d*un  axe  instantané  quelconque  passant  par  son  centre  de 
gravité,  le  plan  du  maximum  des  aires  relatif  à  ce  point 
n*est  autre  chose  que  le  plan  diamétral  de  Tellipsoide  central 
qui  est  conjugué  du  diamètre  dirigé  suivant  Taxe  instantané 
de  rotation. 

Ainsi,  dans  le  mouvement  que  nous  étudions,  le  solide 
doit  tourner,  à  un  instant  quelconque,  autour  du  diamètre  de 
son  ellipsoïde  central  qui  est  conjugué  du  plan  du  maximum 
des  aires  considéré  comme  plan  diamétral  de  cet  ellipsoïde.  Si 
cet  axe  de  rotation  n*est  pas  un  des  axes  de  l'ellipsoïde,  son 
plan  diamétral,  entraîné  par  le  mouvement  du  solide,  change 
de  direction  dans  l'espace  ;  donc  le  plan  du  maximum  des 
aires,  qui  doit  conserver  toujours  la  même  direction,  cesse  de 
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coïncider  iivcc  ce  plan  diamétral ,  et  par  conséquent  aussi 
Taxe  de  rotation  se  déplace  à  rintérieur  du  solide. 

Le  théorème  des  forces  vives,  appliqué  au  mouvement  qui 
nous  occupe,  montre  que  la  force  vive  du  solide  consene 
constamment  la  même  valeur,  puisqu'il  n'est  soumis  a  Fac- 
tion d'aucune  force.  Or  la  vitesse  d'un  point  situé  à  la  dis- 
tance R  de  l'axe  instantané  de  rotation  est  égale  à  coR;  la 
force  vive  de  ce  point  est  donc  égale  à  mci>'R',  en  désignant 
sa  masse  par  m ,  et  par  conséquent  la  force  vive  du  solide 
tout  entier  a  pour  valeur 

w«2mR»; 
Mais,  si  Ton  se  reporte  à  la  définition  de  l'ellipsoïde  central 
(§  2/i0),  on  verra  que  le  moment  d'inertie  2mR*  qui  entre 

dans  cette  expression  est  égal  à  j^  ,  en  sorte  que  la  force 

vive  du  solide  peut  se  metti'e  sous  la  forme 

■?• 
Le  théorème  des  forces  vives  montre  donc  que  j  est  cons- 
tant; ou  en  d'autres  termes,  à  mesure  cjuc  l'axe  de  rotation 
du  solide  se  déplace  à  son  intérieur,  sa  vitesse  angulaii^  a> 
varie  proporlionnellemeul  à  la  longueur  /  de  la  portion  de 
cet  axe  qui  est  compiise  entre  le  centre  de  gravité  et  la  sui^ 
face  de  rdlipsoïde  central. 

Revenons  maintenant  au  théorème  des  aires.  D'après  ce 
théorème,  le  moment  résultant  des  quantités  de  mouvemeut 
dn  solide  par  rapport  à  son  centre  de  gravité  est  constant. 
Or  ce  moment  résultant  a  pour  valeur 


puisque  A/i,  B7,  Cr  sont  les  projections  de  son  axe  sur  les 
axes  coordonnés  ;  et  si  l'on  y  remplace  p,  g,  r  par  les  quan- 
tités équivalentes 
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rùX  tùtf  (ùZ' 

T'  "f  T' 


preud  la  forinc  simple 


Il  désignant  par  d  la  distance  du  centre  de  gravité  du  solide 
u  plan  tangent  de  Tellipsoïde  central  mené  par  le  point 

',  y\  z.  Cette  quantité  —devant  conserver  conslaniraenl 

I  même  valeur,  et  -  étant  d'ailleui*s  constant,  comme  nous 

i;nons  de  le  voir,  il  s'ensuit  que  9  est  constant. 
D'après  ce  qui  précède,  si  l'on  considère  le  plan  tangent 
l'ellipsoïde  central  au  point  oii  il  est  percé  par  l'axe  ins- 
mtané  de  rotation  du  solide,  ce  plan  tangent  doit  conserver 
ne  position  invariable  par  rapport  aux  axes  de  direction 
dnstante  menés  par  le  centre  de  gravité;  puisque ,  d'une 
art,  il  reste  toujours  parallèle  à  lui-môme,  et  que,  d'une 
litre  part,  il  est  toujours  à  la  même  distance  du  centre  de  gra- 
ité.  Le  solide  se  meut  donc  de  telle  manière,  que  son  ellip- 
Mde  central  touche  constamment  ce  plan  ,  déterminé  une 
lis  pour  toutes  comme  nous  venons  de  le  dire  ;  et  comme 
)n  axe  de  rotation  passe  à  chaque  instant  par  le  point  de 
)ntact  de  l'ellipsoïde  et  du  plan ,  il  s'ensuit  que  cet  ellip- 
)ïde  roule  sur  le  plan  dont  il  s'agit.  De  plus,  la  vitesse 
igulaire  avec  laquelle  s'effectue  ce  roulement  varie  d'un 
istant  à  un  autre,  de  manière  à  rester  proportionnelle  à  la 
•ngueur  du  rayon  de  rellipsoïde  qui  passe  par  son  point  de 
)ntact  avec  le  plan.  Cette  image  remarquable  du  mouve- 
lent  d'un  solide  invariable  autour  de  son  centre  de  gravité, 
ins  le  cas  où  le  solide  n'est  soumis  à  aucune  force,  est  due 
M.  Poinsot. 
U  est  aisé  de  voir  que,  dans  le  cas  particulier  où  le  solide. 
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à  un  instant  quelconque ,  tournerait  autour  d*un  des  axes 
principaux  relatifs  à  son  centre  de  gravité,  il  devrait  conti- 
nuer indéfiniment  à  tourner  autour  du  même  axe;  c'est  ce 
qui  fait  qu*on  donne  souvent  aux  axes  principaux  le  nom 
iVajreif  pennafteftlit  de  rotation.  Lorsque  le  solide  toumr 
ainsi  autour  d*un  de  ses  axes  principaux,  sa  vitesse  angulaire 
reste  constante. 

La  connaissance  que  nous  vouons  d'acquérir,  des  circons- 
lances  que  présente  le  mouvement  d*un  solide  invariable 
abandonné  à  lui-même  sans  qu'aucune  force  le  sollicite, 
vient  compléter  la  notion  que  nous  avions  tout  d'abord  re- 
lativement à  l'inertie  de  la  matière.  Nous  avons  admis  eo 
principe  (  §  83  )  qu'un  point  matériel  qui  n'est  soumis  à 
aucune  force  se  meut  uniformément  et  en  ligne  droite  ;  nous 
savons  maintenant  comment  les  choses  se  passent,  lorsqo'ai 
lieu  d'un  point  matériel  on  considère  un  solide  invariable 
qqi  se  trouve  dans  le  même  cas,  c'est-à-dire  qui  n'est  soumis 
à  l'action  d'aucune  force  :  son  centre  de  gravité  se  ment 
uniformément  et  en  ligne  droite,  et  en  même  temps  le  solide 
tourne  autour  de  son  centre  de  gravité,  conformément  aux 
lois  simples  qui  viennent  d'être  indiquées  d'après  M.  PoinsoL 

§  246.  Supposons  qu'un  solide  invariable  soit  soumis  aux 
actions  de  diverses  forces ,  et  que  ces  forces  aient  une  ré- 
sultante passant  constamment  par  son  eenlre  de  gravité,  le 
mouvement  du  solide  dans  l'espace  se  déterminera  encore 
très-facilement.  D'abord  nous  savons  que  le  centre  de  gra- 
vité du  solide  se  meut  comme  si  toute  la  masse  du  solide  y 
était  concentrée,  et  que  les  forces  qui  agissent  sur  le  solide 
y  fussent  transportées  parallèlement  à  (*lles-mêmes  (§  222'; 
en  sorte  que  le  uiouvemeut  du  centre  de  gravité  se  déter- 
mine comme  celui  d'un  simple  point  matériel.  Ensuite  nous 
observerons  que,  la  résnllaute  des  forces  appliquées  au  so- 
lide passant  constamment  par  son  centre  de  gi*avité,  le  mou* 
vement  du  solide  par  rapport  à  des  axes  de  direction  cons- 
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tante  moiiés  par  ce  poiut  s'eiïectuei*a  absoiiiiiieiil  de  la 
même  manière  que  si  le  solide  n*était  soumis  à  Taciion 
d'aucune  force  ;  les  théorèmes  des  aires  et  des  forces  vives, 
que  nous  pourrons  appliquer  dans  ce  cas ,  comme  nous  Ta- 
vons  fait  dans  le  paragraphe  précédent ,  nous  conduiront  à 
des  résultats  qui  seront  ideutiquenient  les  mêmes  :  le  solide 
se  meut  donc  de  telle  manièi*e  que  son  ellipsoïde  central 
roule  sur  un  plan  lié  invai'iablemont  aux  axes  de  direction 
constante  menés  par  son  centre  de  gravité,  et  la  vitesse  an- 
gulaire dans  ce  roulement  est  à  chaque  instant  proportion- 
nelle à  la  longueur  du  diamètre  de  rellipsoide  central  autour 
duquel  s'effectue  la  i*otation  instantanée  du  solide. 

Nous  pouvons  donner  comme  exemple  le  mouvement  d*un 
corps  solide  soumis  à  la  seule  action  de  la  pesanteur,  et  lancé 
tout  d'abord  d'une  manière  quelconque  au-dessus  de  la  sur- 
face de  la  terre ,  eu  supposant  toutefois  que  ce  corps  puisse 
être  assimilé  à  un  solide  invariable.  Son  centre  de  gravité  se 
mouvra  suivant  une  parabole  (§  122),  et  en  même  temps  il 
tournera  autour  de  ce  point  conformément  à  ce  qui  vient 
d'être  dit.  S'il  s'agit  d'un  boulet  sphérique  homogène  ,  pour 
lequel  l'ellipsoïde  central  se  réduit  évidemment  à  une  sphère, 
on  voit  que  l'axe  de  rotation  du  boulet  autour  de  son  centre 
de  gravité  restera  toujours  parallèle  à  une  même  diivction, 
et  que  la  vitesse  avec  laquelle  il  tournera  autour  de  cet  axe 
ne  variera  pas.  S'il  s'agit  d'une  tige  rigide  que  l'on  puisse 
assimiler  à  une  ligne  droite  pesante,  cette  tige  tournera  au- 
tour de  son  centre  de  gravité,  en  restant  dans  un  plan  de  di- 
rection constante  mené  par  ce  point. 

§  265.  Supposons  qu'un  solide  invariable  complètement 
libre  soit  en  repos,  et  qu'on  vienne  lui  appliquer  une  perçut- 
tf&n;  nous  allons  nous  proposer  de  déterminer  le  mouve- 
ment qui  en  résultera  pour  le  solide.  Nous  entendons  par 
percussion,  un  choc  brusque,  tel  (|u'uii  coup  de  marteau.  Ce 
choc  s'effectue  dans  un  intervalle  de  temps  extrêmement 
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(*ourt  ;  mais  la  force  qui  agit  sur  le  corps  pendant  ce  temp& 
est  habituellement  irès-grande,  de  sorte  que,  malgré  le  pes 
de  dui^'  de  son  action  ,  elle  détermine  un  mouvement  qui 
peut  éli^  très-rapide.  Quelle  que  soit  la  vitesse  que  prenue 
un  point  quelconque  du  solide  à  la  suite  de  la  percussion,  h* 
déplacement  que  ce  point  a  déjà  éprouvé,  à  Tinstant  où  h 
percussion  cesse,  est  toujours  très  petit  ;  on  voit  en  effet  que, 
lors  même  que  le  point  dont  il  s*agit  aurait,  pendant  toute  la 
durée  6  de  la  percussion  la  vitesse  qu'il  possède  à  la  fin,  son 
déplacement  total  pondant  ce  temps  9  n'en  serait  pas  moins 
très-petit,  puisque  ce  déplacement  serait  égal  au  produit  de 
la  vitesse  du  point  par  d,  et  que  9  est  toujours  extrêmement 
petit  :  il  en  est  encore  ainsi,  à  plus  forte  raison  dans  la  réa- 
lité ,  où  le  point  n'acquiert  que  progressivement  la  vitesse 
dont  il  est  animé  à  la  fin  de  la  percussion.  Nous  pourrons 
donc  supposer,  sans  commettre  d'erreur  appréciable,  que  le 
solide  conserve  la  même  position  dans  l'espace  pendant  toute 
la  durée  de  la  percussion  ;  en  faisant  cette  hypothèse,  nous 
serons  d'autant  plus  près  de  la  réalité  que  la  durt'c  9  de  la 
percussion  sera  plus  courte,  et  nous  serions  exactement  dans 
le  vrai,  si  la  percussion  était  instantanée.  Nous  admettrons 
en  outre  que  la  force  P,  qui  agit  sur  le  solide  en  vertu  de  la 
percussion,  conserve  constamment  la  même  direction  pen- 
dant tout  le  temps  9. 

Cela  posé,  il  va  nous  être  facile  de  déterminer  le  mouve- 
ment que  prend  le  solide  sous  Faction  de  la  force  P.  D'abord, 
si  nous  appliquons  au  mouvement  de  son  centime  de  gravité 
le  théorème  des  quantités  de  mouvement  et  des  impulsions 
projetées  sur  un  axe ,  nous  aurons  évidemment 


''=j} 


en  désignant  par  v  la  vitesse  du  centre  de  gravité ,  et  par 
M  la  niasse  totale  du  solide.  Pour  trouver  le  mouvement  que 
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prend  le  solide  par  l'apport  à  des  a\cs  de  direction  cons- 
tante menés  par  son  centre  de  gravité ,  appliquons  le  troi- 
sième théoràme  général  (  g  22G  )  à  ce  mouvement  relatif  : 
nous  en  conclurons  facilement  que  le  moment  résultant  des 
quantités  de  mouvement  des  divers  points  du  solide,  par  rap- 
port à  son  centime  de  gravité,  à  la  fin  du  temps  9,  est  égal  au 


moment  de  Timpulsion  totale J^Pcf/  par  rapport  à  ce  point,  et 

que  les  plans  de  ces  deux  moments  coïncident.  Il  s*ensuit  que 
le  plan  du  maximum  des  aires  par  rapport  au  centre  de 
gi'avité,  dans  le  mouvement  du  solide  autour  de  ce  point,  et 
ù  la  fin  du  temps  9,  est  précisément  le  plan  qui  passe  par  ce 
centre  de  gravité  et  par  la  direction  de  la  force  P.  Si  Ton  se 
repolie  maintenant  à  ce  qui  a  été  démontré  précédemment 
es  ^^^)i  ^n  verra  que,  à  Tiustant  où  la  percussion  cesse,  le 
solide  doit  tourner  autour  du  diamètre  de  son  ellipsoïde  cen- 
tral qui  est  conjugué  du  plan  diamétral  mené  par  la  direc- 
tion de  la  force  P.Quant  à  la  vitesse  angulaire  gj  avec  laquelle 
s'effectue  cette  rotation,  on  Tobtiendra  en  exprimant  que  le 

moment  de  Timpulsion  totale /Prf/,  par  rapport  au  centre  de 

gravité  du  solide,  est  égal  à  yr,  /et  ^  ayant  la  même  signi- 
fication que  précédemment;  ou  bien  encore,  ce  qui  revient 
au  même,  en  exprimant  que  le  moment  de  cette  impulsion 
totale,  par  rapport  à  Taxe  de  lolalion,  est  égal  à  la  somme 
des  moments  des  quantités  de  mouvement  des  divers  points 
du  solide  par  rapport  au  même  axe ,  somme  qui  a  pour  va- 
leur (ùlmr^ ,  Imr^  étant  le  moment  d'inertie  du  solide  par 
rapport  à  cet  axe. 

Si  le  solide,  après  avoir  été  soumis  a  la  percussion  dont  il 
s*agit ,  est  ensuite  abandonné  à  lui-même,  sans  qu'aucune 
force  lui  soit  appliquée,  il  se  meut  conformément  à  ce  qui  a 
été  dit  dans  le  g  2/i3  ;  et  les  circonstances  initiales  de  ce 
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mouYement  sont  précisément  celles  que  nous  Yenous  de  dé- 
terminer comme  résultant  immédiatement  de  la  percussion. 

Dans  le  cas  où  Ton  appliquerait  à  un  solide  iuYariable  en 
repos  deux  percussions  égales ,  agissant  suÎYant  des  direc- 
tions parallèles,  et  en  sens  contraire  Tune  de  Tautre,!! 
est  aisé  de  Yoir  quel  mouYcment  ce  couple  de  pereuêtiotii 
lui  communiquerait.  D'une  part,  il  est  clair  que  le  centre  de 
gravité  du  solide  resterait  immobile,  puisque  les  forces  ap- 
pliquées au  solide,  étant  transportées  parallèlement  à  elles- 
mêmes  en  ce  point,  s'y  détruiraient  constamment.  D'une  autre 
part,  le  couple  de  percussions  pouYant  être  transporté  paral- 
lèlement à  lui-même,  sans  que  son  effet  soit  changé  (§§  tki 
et  181),  si  on  le  transporte  ainsi  de  manière  que  l'une  des 
deux  percussions  agisse  sur  le  centre  de  graYiié  même,  l'au- 
tre percussion  produira  seule  le  mouvement  du  solide  autour 
de  ce  point;  donc  le  plan  du  maximum  des  axes,  par  rap- 
port au  centre  de  gravité,  dans  le  mouvement  que  le  couple 
de  percussions  communique  au  solide  ,  est  parallèle  au  plan 
de  ce  couple.  On  voit  donc  que,  par  suite  de  l'action  du  cou- 
ple de  percussions ,  le  solide  commence  à  tourner  autour  du 
diamètre  de  son  ellipsoïde  central  qui  est  conjugué  du  plan 
diamétral  parallèle  au  plan  du  couple.  Cet  axe,  autour  du- 
quel le  solide  commence  à  tourner,  n'est  perpendiculaire  an 
plan  du  couple  de  percussions,  qu'autant  que  ce  plan  du  cou- 
ple est  parallèle  à  l'un  des  plans  principaux  de  l'ellipsoïde 
central  du  solide. 

§  2^6.  Mouvement  d'an  solide  Invariable  aasajelli 
à  toarner  autoar  d'un  point  lixe.  —  Lorsqu'un  solide 
invariable  est  assujetti  à  tourner  autour  d'un  point  fixe,  on 
peut  trouver  les  équations  dilTéreniielles  de  son  mouvement 
rapporté  à  trois  axes  fixes  menés  par  ce  point,  en  prenant 
la  somme  dos  moments  des  forces  qui  agissent  sur  lui,  et  dos 
forces  d'iuorlie  de  ses  différents  points,  par  rapport  a  chacun 
de  <*es  trois  axes,  et  exprimant  que  chacune  des  trois  sommes 
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ainsi  obtenues  est  nulle  ,^^  221;.  Mais  on  |>eul  au^si  établir 
eos  équations  (liiïérenliolles,  en  raisonnant  pour  le  mouve- 
ment absolu  dont  il  s'agit,  comme  nous  avons  raisonné  piV"- 
cédemment  ^§  2^2^,  pour  le  mouvement  d'un  solide  libiv 
autour  de  son  centre  de  gravite*.  Si  Ion  reprend  tout  <*e  (|ui 
a  été  dit  à  cellt»  occasion  ,  on  verra  que  les  éciuations  difiV»  - 
renlielles  [a],  auxquelles  nous  sommes  parvenus,  convien- 
nent égaleuRMit,  sans  aucune  modincation,  ])our  déterminer 
le  mouvement  d'un  solide  invariable  assujetti  à  tourner  au- 
tour d'un  point  ûxe.  Seulement  les  moments  d'inertie  A,  r>,  C, 
les  vitesses  angulaires  composantes  />,  9,  r,  et  les  sommes  de 
moments  L,  M,  X,  au  lieu  de  se  rapporter  aux  axes  princi- 
paux du  solide  correspondant  à  son  centre  de  gravité ,  se 
rapportent  à  ses  axes  principaux  (correspondant  au  point 
lixe  autour  duquel  sVfl'ectue  le  mouvement. 

Si  l'on  suppose  que  le  solide  ne  soit  soumis  à  l'action  d'au- 
cune force,  et  qu'il  ne  se  déplace  qu'iMi  \qvi\i  du  mouvement 
qu'on  lui  a  imprimé  tout  d'abord ,  il  est  aisé  de  voir  qu'on 
pourra  encore  lui  appliquer  tout  ce  qui  a  été  dit  (S  2/i3)  re- 
lativement au  mouvement  d'un  solide  libre  autour  de  son 
centre  de  gravité,  dans  le  cas  où  aucune  force  n'agit  sur  ce 
solide.  Ainsi  l'on  peut  dire  que,  si  l'on  considère  l'ellipsoïde 
qui  fait  connaître  la  loi  des  moments  d'inertie  du  solide  par 
rapport  aux  diverses  droites  menées  par  le  point  lixe,  cet  ellip- 
soïde, entraîné  par  le  solide  dans  son  mouvement  autour  de 
ce  point,  ne  fait  que  rouler  sur  un  plan  lixe, -et  cela  avec  une 
vitesse  angulaire  qui  varie  proportionnellement  à  la  lon- 
gueur du  rayon  de  l'ellipsoïde  passant  par  son  point  de  con- 
tact avec  ce  plan  fixe. 

Entin  on  verra  encore  facilement  que,  si  un  solide,  assu- 
jetti à  tourner  autour  d'un  point  lixe  et  primitivement  n 
repos,  vient  à  être  soumis  à  une  percussion,  il  conmiencera 
à  tourn<*r  autour  d'une  droite  qui  ,  dans  l'ellipsoïde  dont  il 
vient  d'être  question,  sera  le  diamètre  <*onjugué  du  plan  dia- 
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métrai  passant  par  la  direction  de  la  percussion.  La  vitesse 
(a y  dont  il  sera  animé  dans  cette  rotation,  s'obtiendra  de  même 

Cl) 

en  égalant  -^  au  moment   de  Timpulsion  totale  due  à  la 

percussion  par  rapport  au  point  fixe,  /  et  ^  ayant  la  signifi- 
cation qui  a  déjà  été  indiquée  ;  ou  bien  encore  en  égalant 
(ûltnr^  au  moment  de  cette  impulsion  totale  par  rapport  à 
Taxe  de  rotation,  Imr^  étant  le  moment  d'inertie  du  so- 
lide par  rapport  à  cet  axe. 

§  2^7.  Mouvement  d'un  solide  Invariable  assujetti 
à  tourner  autour  d^un  axe  fixe.  —  Lorsqu'un  solide  in- 
variable ne  peut  que  tourner  autour  d'un  axe  fixe,  une  seule 
équation  différentielle  suffit  pour  déterminer  son  mouvement. 
Cette  équation  peut  s'obtenir,  à  l'aide  du  théorème  de  d'Âlem- 
bert  (§  221),  en  exprimant  que  la  somme  des  moments  des 
forces  réelles  et  des  forces  d'inertie  par  rapport  à  l'axe  fixe 
est  égale  à  zéro.  Concevons  que  la  force  d'inertie  de  chaque 
point  soit  décomposée  en  deux  forces,  dirigées.  Tune  suivant 
la  tangente  au  cercle  que  le  point  décrit ,  et  l'autre  suivant 
le  prolongement  du  rayon  de  ce  cercle  (§  138);  le  moment 
de  cette  force  d'inertie  par  rapport  à  Taxe  sera  égal 
au  monieni  de  sa  composante  laiigentielle  par  rapport  au 
même  axe,  puisque  le  moment  de  sa  composante  centrifuge 
par  rapport  à  cet  axe  est  nul.  Ce  moment  de  la  force  d'inertie 

aura  donc  pour  expression  ?nr  --j^-r,  en  désignant  par  m  la 

at 

niasse  du  point  considéré,  par  r  sa  distance  à  Taxe ,  et  par  w 

la  vitesse  angulaire  du  solide.  Il  s'ensuit  que  la  somme  des 

moments  des  forers  d'inertie  des  divers  points  du  solide  par 

rapport  à  l'axe  a  pour  valeur 

dfj)  . , 
—  zmr-, 
lit 

D'après  cela ,  si  l'on  représente  par  P  la  projection  d'une 
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quelconque  des  forces  appliquées  au  solide  sur  un  plan  per- 
pendiculaire à  Taxe  ûkc,  et  par  p  la  plus  courte  distance  de 
la  direction  de  cette  force  et  de  Taxe ,  et  si  Ton  regarde 
comme  positifs  les  moments  des  forces  qui  tendent  à  faire 
tourner  le  solide  dans  le  sens  de  la  vitesse  angulaire  tù  sup- 
posée positive,  on  aura 

pour  la  somme  des  moments  des  forces  réelles  et  des  forces 
d'inertie  par  i*apport  à  Taxe  fixe.  En  régalant  à  zéro,  on  en 
tire 

qui  est  Téquation  différentielle  du  mouvement  de  rotation  du 
solide  autour  de  Taxe.  L'intégration  de  cette  équation  diffé- 
rentielle fera  connaître  a>  en  fonction  de  I  ;  et  si  Ton  observe 
que,  9  étant  Tangle  dont  le  solide  a  tourné  à  partir  de  sa  po« 
sition  initiale,  on  a 

dt 

on  voit  qu'une  nouvelle  intégration  fournira  la  valeur  de  cet 
angle  6  en  fonction  de  /.  Les  constantes  introduites  par  ces 
deux  intégrations  se  détermineront  d'après  loi  valeurs  de  u 
et  6  correspondant  à  l==  o. 

Si  Ton  compare  l'équation  différentielle  qui  vient  d'être 
établie  avec  celle  qui  détermine  le  mouvement  rectiligne 
d'un  point  matériel  sous  Taction  d'une  force  donnée  (§  105), 
on  voit  que  ces  é((uations  ont  des  formes  analogues.  On  en 
conclut  de  suite  que  le  moment  d'inertie  Imr^  du  solide  par 
rapport  à  l'axe  fixe  joue,  dans  le  mouvement  de  rotation  du 
solide  autour  de  cet  axe ,  le  même  rôle  que  la  niasse  d'un 
point  matériel  dans  le  mouvement  rectiligne  de  ce  point  : 
32. 
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toutes  choses  égaies  d'ailleurs,  ïaccéleration  angulaiè'e 
-r-  esl  d'autant  plus  petile  que  le  moment  d*iuei  tio  ^mr'  c^{ 

plus  grand. 

g  248.  Loi*squeles  forces  appliquées  au  solide  sont  telles 
que  la  somme  de  leurs  moments  par  rapport  à  Taxe  fixe  est 
nulle,  (ù  est  constant,  et  le  mouvement  de  rotation  du  solide 
est  uniforme.  Cest  ce  qui  a  lieu  en  particulier  loi*sque  le 
solide  n'est  soumis  a  Faction  d'aucune  force. 

Considérons  spécialement  ce  cas  particulier  d*uii  solid<; 
qui  tourne  autour  d*un  axe  eu  vertu  d'une  vitesse  initiale, 
sans  qu'aucune  force  lui  soit  appliquée,  et  clierclioiis  à  nous 
rendre  compte  des  pressions  que  Taxe  doit  avoir  à  supporter 
de  la  part  du  solide.  Si  nous  imaginons  un  système  d'axes 
coordonnés  liés  invariablement  au  solide  ,  et  entraînés  par 
lui  dans  sa  rotation  autour  de  Taxe  fixe  ,  nous  pouvons  re- 
garder le  solide  comme  étaut  en  équilibre  par  rapport  à  ci^s 
axes  coordonnés  mobiles  ;  les  pressions  qu'il  exerce  sur  l'axe 
fixe  peuvent  doniî  être  considérées  comme  dues  aux  forces, 
tant  apparentes  que  réelles  (§  188),  qui  sont  appliqu<''es  à  ses 
différents  points,  dans  cet  équilibre  relatir.  ^lais  nous  admet- 
tons qu'il  n'y  a  pas  de  forces  r^'clles  ;  et  d'un  autre  cùti',  le 
mouvement  de  rotation  du  solide  étant  uniforme,  la  force 
d'ineilie  île  chacun  de  ses  points  se  réduit  à  la  force  centri- 
fuge :  c(^  sont  donc  les  forces  centrifuges  des  différents  points 
du  solide  qui  déterminent  seules  les  pressions  que  le  solid<* 
exerce  sur  l'axe.  Nous  allons  voir  comment  ces  forces  cen- 
trifuges peuvent  se  composer  entre  elles,  de  manière  à  sim- 
plifier la  recherche  des  pressions  dont  il  s'agit,  dans  chaque 
cas  particulier. 

La  force  centrifuge  d'un  point  de  niasse  m,  situé  à  une 
distance  r  de  l'axe  de  rotation,  a  pour  expn^ssion 

wr,rr; 
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011  peut  la  supposer  appliquée  au  poiul  où  sa  direction  ren- 
contre Taxe  fixe.  Si  les  axes  coordonnés,  que  nous  imaginons 
liés  au  solide,  sont  choisis  de  manière  que  Taxe  des  x  coïn- 
cide avec  Taxe  fixe,  et  si  j?,  y ,  r  désignent  les  coordonnées  du 
point  que  nous  considérons,  il  est  aisé  de  voir  que  la  force 
centrifuge  de  ce  point,  après  avoir  été  transportée  sur  Taxe 
des  j?  comme  nous  venons  de  le  dire,  peut  s*y  décomposer 
en  deux  forces  dirigées  parallèlement  aux  axes  des  y  et  des  r, 
et  ayant  respectivement  pour  valeuis 

(  .ela  posé ,  concevons  (|ue  nous  considérions  tous  les  points 
mati^i'iels  qui  font  partie  d'une  tranche  du  solide  comprise 
entre  deux  plans  perpendiculaires  à  Taxe  des  x  et  distants 
Tun  de  Tautre  d'une  quantité  infiniment  petite.  Si  nous  rem- 
plaçons la  force  centrifuge  de  chacun  de  ces  points  par  deux 
forces  parallèles  aux  axes  des  y  et  des  z  appliquées  au  point 
de  la  tranche  cjui  est  sur  Taxe  des  x,  nous  aurons  en  ce  der- 
nier point  une  série  de  forces  parallèles  à  Taxe  des  y  qui 
pourront  être  remplacées  par  une  force  unique  égale  à  leur 
somme  ItfKù^y^  et  aussi  une  autre  série  de  forces  parallèles 
à  Taxe  des  z  qui  pourront  être  remplacées  par  une  force  uni- 
que égale  à  Imtù^z  :  la  résultante  des  deux  forces  ainsi  ob- 
tenues sera  la  résultante  des  forces  centrifuges  de  tous  les 
points  qui  composent  la  tranche  considérée.  Mais  si  M  est  la 
niasse  de  celte  tranche,  elsi  y  i ,  zi ,  sont  les  distances  de  son 
centre  de  gravité  aux  plans  des  xz  et  des  xyy  on  a 

puisque  co  est  le  même  pour  tous  les  points  de  la  tranche; 
d'ailleui*sMa)^yi,  Mw^jsi,  peuvent  être  regardés  comme  les 
composantes  de  la  force  centrifuge  d'un  point  matériel  de 
masse  M  qui  serait  placé  au  centre  de  gravité  de  la  tranche  : 
donc  on  peut  dire  que  les  forces  centrifuges  des  différents 
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points  de  la  tranche  infiniment  mince  dont  il  s'agit,  se  com- 
posent en  une  seule  force,  qui  est  précisément  la  force  cen^ 
trifuge  unique  qui  se  développerait,  si  toute  la  masse  de  la 
tranche  était  concentrée  en  son  centre  de  gravité. 

Si  toutes  les  tranches  infiniment  minces,  dans  lesquelles 
le  solide  tout  eniier  peut  être  divisé  par  des  plans  perpen* 
diculaires  à  Taxe  fixe,  ont  leurs  centres  de  gravité  situés  sur 
une  droite  parallèle  à  cet  axe,  les  forces  centrifuges  résultan- 
tes qui  correspondent  à  ces  diverses  tranches,  conformément 
à  ce  qui  précède,  sont  toutes  parallèles  entre  elles  ;  d'ailleurs 
elles  sont  proportionnelles  aux  masses  de  ces  tranches,  et 
sont  appliquées  à  leurs  centres  de  gravité  :  donc  elles  ont 
une  résultante  qui  est  égale  à  leur  somme,  et.qui  est  appli- 
quée au  centre  de  gravité  du  solide  tout  entier.  Ainsi,  dans 
ce  cas,  toutes  les  forces  centrifuges  correspondant  aux  dif- 
férents points  du  solide  ont  pour  résultante  unique  la  force 
centrifuge  qui  se  développerait  si  la  masse  totale  du  solide 
était  concentrée  en  son  centre  de  gravité. 

Lorsque  les  centres  de  gravité  des  diverses  tranches  înfi- 
nimeni  minces,  dans  lesquelles  le  solide  peut  être  décom- 
pos(';  par  des  plans  perpendiculaires  à  Taxe  fixe,  ne  sont  pas 
tous  situés  sur  une  droite  parallèle  à  cet  axe,  il  n'arrive  plus 
en  général  que  les  forces  centrifuges  des  différents  points  du 
solide  aient  une  résultante  unique.  Si  nous  reprenons  la 
force  centrifuge  de  chaque  point  en  particulier,  et  que  nous 
la  remplacions  par  deux  forces  moj^y,  mw'z,  dirigées  paral- 
lèlement aux  axes  des  y  et  des  r,  et  appliquées  en  un  point 
de  Taxe  des  ^,  l'ensemble  de  toutes  les  forces  analogues 
nous  donnera  un  système  de  forces  parallèles  ;\  Taxe  des  y 
dirigées  dans  le  plan  des  xy^  et  un  autre  système  de  forces 
parallèles  à  l'axe  des  z  dirigées  dans  le  plan  des  xz.  Chacun 
de  ces  deux  systèmes  de  forces  donnera  lieu,  soit  à  une  ré- 
sultante unique,  soit  à  un  couple  résultant;  la  connaissance 
de  la  résultante  ou  du  couple  résultant  coiTespoudant  à 
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chacoD  des  plans  des  xy  et  des  xzy  pourra  dès  lors  servir  à 
la  détermination  des  pn*ssions  exercées  par  le  solide  sar  son 
axe. 

Supposons  que  Ton  veuille  trouver  les  conditions  qui  doi- 
vent être  remplies  pour  que  Taxe  n*ait  à  supporter  aucune 
pression  ;  les  composantes  des  forces  centrifuges  qui  sont 
dirigées  dans  le  plan  des  xy  devront  se  faire  équilibre  mu* 
tuellement,  et  il  devra  en  être  de  même  des  composantes 
dirigées  dans  le  plan  des  xz.  Il  faudra  donc  d*abord  que  la 
somme  des  composantes  parallèles  à  Taxe  des  y  soit  nulle, 
ce  qui  fournît  la  condition 

2my  =  o  , 

et  que  la  somme  des  moments  de  ces  forces  par  rapport  à 
l'origine  des  coordonnées  soit  nulle,  ce  qui  fournit  la  con- 
dition 

2,mxy  =  o; 

et  ensuite  qu'il  en  soit  de  même  pour  les  composantes  pa- 
rallèles à  l'axe  des  Zj  ce  qui  donne  lieu  aux  deux  autres 
conditions  analogues 

2mz  =  0 ,        I,mxz  =  o. 

Ces  quatre  conditions  expriment  :  1*  que  le  centre  de  gra- 
vité du  solide  doit  être  situé  sur  l'axe  fixe  ;  X"  que  cet  axe 
doit  être  un  des  axes  principaux  du  solide  correspondant  à 
son  centre  de  gravité. 

Tout  ce  que  nous  venons  de  dire ,  sur  la  composition  des 
forces  centrifuges  des  divers  points  d'un  solide  qui  tourne 
uniformément  autour  d*un  axe  fixe,  peut  évidemment  s'appli- 
quer à  la  composition  des  forces  centrifuges  de  ces  points, 
dans  le  cas  où  le  mouvement  de  rotation  du  solide  est  variéi 
puisque  l'expression  de  ces  forces  est  la  même  dans  les  deux 
cas.  Seulement ,  dans  le  cas  général ,  les  forces  centrifuges 
ne  doivent  plus  être  considérées  seules,  pour  arrivera  la 
détermination  des  pressions  du  solide  sur  l'axe  :  on  doit 
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tenir  comple,  cii  même  temps,  des  Ibrtrs  nielles  qui  agissent 
sur  le  solide,  et  des  forées  dlnertie  taiigeiitielles  de  ses  dif- 
férents poinls. 

S  2^i9.  Pendule  compofi»é.  —  Un  solide  pesant,  assu- 
jeiii  à  tourner  autour  d*un  axe  horizontal  (pii  ne  passe 
[»as  par  son  cenlre  de  p^ravité,  prend  sous  la  seule  aetion  de 
la  pesanteur  une  position  d'équilibre  dans  laquelle  sou  cen- 
tre de  gravité  se  irouve  dans  le  plan  veitical  mené  par 
Taxe.  Si  on  le  dérange  de  cette  position  d'équilibre,  et 
qu'ensuite  on  l'abandonne  à  lui-même,  il  tend  à  y  revenir 
en  efrecluantune  série  d'oscillations.  Un  solide  pesant,  qui 
se  trouve  dans  ces  conditions,  constitue  ce  (|u'on  nomme 
uir  pendule  composé.  Par  opposition,  on  désigne  sous  le 
nom  de  pendule  simple  le  pendule  dont  nous  avons  déjà 
étudié  le  mouvement  (§  132),  et  qui  est  formé  d'un  seul 
point  malériel  pesant  attaclu»  à  Tune  des  extrémités  d'un 
fil  inextensible  et  sans  masse  dont  l'autre  extrémité  est  fixe. 
Nous  allons  voir  comment  on  peut  trouver  les  divei'ses 
circonstances  du  mouvement  du  pendule  composé. 

Désignons  par  M  la  masse  totale  du  solide,  par  a  la  dis- 
tance de  son  centre  de  gravité  à  l'axe  lixe,  par  k  son  rayon 
de  giralion  (§  238)  par  rapport  à  une  parallèle  à  cet  axe 
menée  par  son  cenlre  de  gravité,  par  0  rani»!e  (|ue  le  plan 
mené  par  le  cenlre  de  gravité  et  l'axe  lixe  fait  avec  le  plan 
vertical,  dans  une  position  quelconque  du  pendule  ,  et  par 
0)  la  vitesse  angulaire  dont  le  pendule  est  animé  dans  cette 
position.  Le  monienl  d'inertie  du  solide,  par  rapport  à  l'axe 
li\(»,  a  pour  valeur  (239) 

la  souinie  des  moments  des  poids  des  diiïérents  poinls  ma- 
tériels d(»  ce  solide  par  rapporl  à  Taxe  iixe,  dans  la  posi- 
tion quelconque  que  l'on  ccuisidère,  est  d'ailleurs  ('»gale  an 
nioMienl  du  poids  total  du  solide  applitpic  à  son  cenlre  dp 
gravita»,  et  a  par  ccuisécpieiit  pour  valeur 
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donc  l'équation  différentielle  du  niouvemenl  de  rotation  de 
i;e  solide  autour  de  Taxe  ^\e  est 

dfù ^asiuO 

Le  pendule  simple  n'est  qu'au  cîis  pailiculier  du  pendule 
composé  ;  cette  équation  diffëi-entielle  pourra  donc  s'appli- 
quer au  mouvement  d'un  pendule  simple  de  longueur  /,  et 
|H)ur  cela  il  suffira  d'y  sup|)Oser  que  *  est  nul  et  d'y  rem- 
placer a  par  /  :  ainsi  l'équation  diffei-enlîelle  du  mouvement 
de  ce  pendule  simple  est 

(/« gshiQ 

Tt  l 

Ces  deux  équations,  dont  l'une  se  rappoite  au  mouvement 
du  pendule  composé ,  et  Tauti^e  au  mouvement  du  pendule 
simple,  devienn(.*nt  identiques  si  Ion  suppose 

a 

donc ,  si  la  longueur  /  du  pendule  simple  satisfait  à  cette 
condition,  les  mouvements  des  deux  pendules  s'effectueront 
exactement  de  la  même  manière,  pourvu  toutefois  que  les 
circ*onstances  initiales  du  mouvement  soient  les  mêmes-  de 
part  et  d'autix'.  Ainsi  les  lois  du  mouvement  d'un  pendule 
composé  sonl  les  mêmes  que  celles  que  nous  avons  trou- 
vées (§  132)  dans  le  cas  du  pendule  simple. 

Le  pendule  simple,  dont  les  oscillations  s'effectuent  de  la 
même  manière  que  celles  d'un  pendule  coniposii,  est  dit 
equirafent  à  ce  dernier  pendule. 

Si  Ion  mène  une  droite  parallèle  à  Taxe  de  suspension  du 

k^ 
pendule  composé,  à  une  dislance  de  cet  axe  égale  à  #i  H 

et  dans  le  plan  qni  passe  par  cet  axe  et  par  le  centre  de 
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gravité  du  pendule,  tous  les  points  du  solide  qui  se  trou- 
vent sur  cette  droite  se  meuvent  absolument  de  la  même 
manière  que  si  chacun  d*eux  était  isolé  et  qu'il  fftt  lié  di- 
rectement à  Taxe  de  suspension  par  un  fil  Inextensible  A 
sans  masse  dirigé  suivant  la  peipeodiculaire  qui  mesure  sa 
distance  à  Taxe  :  cette  droite  se  nomme  Vcupe  d'oncillation 
du  pendule,  et  Ton  donne  le  nom  de  centre  d'oscillation 
au  point  où  elle  perce  le  plan  perpendiculaire  à  Taxe  de 
suspension  mené  par  le  centre  de  gravité  du  solide.  Il  est 
aisé  de  voir  que  les  axes  de  suspension  et  d'oscillation  sont 
réciproques  Tun  de  Tautre  ;  c'est-à-dire  que,  si  Ton  prend 
Taxe  d'oscillation  pour  en  faire  un  axe  de  suspension  da 
solide,  l'axe  de  suspension  primitif  deviendra  l'axe  d'oscilla- 
tion :en  effet,  la  distance  a'  du  centre  de  gravité  du  solide 

à  son  nouvel  axe  de  suspension  étant  égale  à  —  ,  la  dis- 
tance  a'  +  — 7  de  ce  nouvel  axe  de  suspension  à  Taxe  d*os- 

cillalion  correspondant  sera  égale  à — h  a,  ce  qui  démontre 

la  proposition  énoncée. 

Si  l'on  cherche ,  parmi  tous  les  axes  de  suspension  d'un 
solide  pesant ,  qui  sont  parallèles  à  une  même  droite  menée 
par  son  centre  de  gravité  ,  quels  sont  ceux  pour  lesquels  la 
durée  des  petites  oscillations  du  pendule  formé  par  ce  solide 
a  une  même  valeur,  on  trouvera  évidemment  que  ces  axes 
sont  les  génératrices  de  deux  surfaces  cylindriques  de  révo- 
lution ayant  la  droite  donnée  pour  axe  commun  de  figure, 
et  que  les  rayons  a,  a  de  ces  deux  surfaces  cylindriques  sa- 
tisfont à  la  condition 

k  étant  le  rayon  de  giration  du  solide  par  rapport  à  la  droite 
dont  il  s'agit;  pour  toutes  le»  génératrices  de  ces  deux  sur- 
faces, prises  comme  axes  de  suspension,  la  durée  des  petites 
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oscillations  du  pendule  sera  égale  à  celle  des  petites  oscil- 

lations  d'uu  pendule  simple  ayant  pour  longueur  a  H . 

Parmi  tous  les  axes  de  suspension  parallèles  à  la  droite 
donnée,  ceux  qui  fourniront  la  plus  courte  durée  pour  les 
petites  oscillations  du  pendule,  seront  les  génératiices  d*un 
cylindre  de  révolution  autour  de  celle  droite  ayant  k  pour 

rayon  :  car,  pour  que  l'expression  a  H — >  dans  laquelle  a 

est  variable,  devienne  un  minimum,  il  faut  que  Ton  ait 
a  =  k. 

§  250.  Cleatre  de  |icreussl#a.  —  Lorsqu'un  solide,  as- 
sujetti à  tourner  autour  d'un  axe  fixe  ,  et  d'abord  en  repos , 
vient  à  être  soumis  à  une  percussion  brusque  dont  la  direc- 
tion  ne  rencontre  pas  l'axe  fixe,  il  se  met  immédiatement  en 
mouvement.  La  vitesse  angulaire  dont  il  est  animé,  a  l'ins- 
tant où  la  percussion  cesse,  se  détermine  facilement  par  ce 
qui  précède  :  car  on  a 

P  étant  la  projection  de  la  force  de  percussion  à  un  instant 
quelconque  sur  un  plan  perpendiculaire  à  l'axe ,  et  p  la 
distance  de  la  direction  de  cette  force  à  l'axe ,  distance  que 
nous  regarderons  comme  constante  pendant  toute  la  durée  9 
de  la  percussion  ;  et  si  Ion  multiplie  par  dt^  pour  intégrer 
ensuite  enti*e  les  limites  o  et  0  de  la  variable  /,  on  trouve 
pour  la  vitesse  angulaire  c«>  du  solide  à  la  fin  de  la  per- 
cussion 


Cette  équation  aurait  pu  d'ailleurs  être  obtenue  immédiate- 
uient,  en  appliquant  le  troisième  théorème  général  (§  226) 
au  mouvement  dont  il  s'agit,  et  prenant  les  moments  des 
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i)tiaiUitrs  île  inouveinciil  et  des  impulsions  pîir  r:ip|>oil  à 
Taxe  lixe  ;  il  est  aisé  de  voir  on  effet  que  ee  théorème  prul 
être  appliqué-  sans  qu'on  tienne  eompte  des  réactions  de 
Taxe  fixe  sur  le  solide  (§  2/56),  puisque  les  moments  de  ces 
réactions  par  rapport  à  Taxe  sont  nuls. 

Pendant  que  le  solide  est  soumis  à  la  percussion  qui  le 
met  ainsi  brusquement  en  mouvement,  Taxe  supporte  habi- 
tuellement des  pressions  considérables.  On  peut  se  deman- 
der de  quelle  manière  la  percussion  doit  être  appliqu^'^e  au 
solide,  pour  que  ces  pressions  sur  Taxe  soient  nulles.  Pour 
cela,  il  faut  évidemment  que  Taxe  autour  duquel  le  solide 
conmiencerait  a  tourner,  s'il  était  entièrement  libre  et  qu'il 
fut  soumis  à  la  même  percussion,  soit  précisément  Taxe  au- 
tour duquel  nous  le  supposons  assujetti  à  tourner.  S'il  en  t^st 
ainsi ,  la  lixili*  de  l'axe  ne  gène  en  aucune  manière  le  mou- 
vement que  la  percussion  tend  à  faire  prendre  au  solide,' et 
par  conséquent  le  solide  ne  doit  exercer  aucune  pression 
NUI'  cet  axe  ;  tandis  que,  si  ra\<;  fixe  n'est  pas  celui  autour 
duquel  la  percussion  ferait  tourner  le  solide,  dans  U*  cas  où 
il  serait  entièrement  libre ,  Texistenee  de  cet  axe  fixe  oblige 
le  solide  à  prendre  un  mouvement  différent  de  celui  qu'il 
prendrait  sans  cela ,  et  il  en  résulte  nécessairement  une 
réaction  du  solide  sur  l'axe  qui  le  gène  dans  soirmouve- 
ment. 

Si  le  solide  était  libre,  la  per- 
<'nssion  qui  lui  est  appliquée 
déterminerait  à  la  fois  un  mou' 
''b'  vement  de  son  centre  de  gi^a- 
vilé ,  et  un  mouvenient  de  ro- 
tation du  solide  autour  d'une 
droih»  pasianr  par  ce  poiul 
(g  245  1.  Pour  que  ces  deux 
^^^'  '*^'  mouvements   se  composent  en 

une  seule  rotation  autour  de  Taxe  fixe  AB,  fig.  115,  il  faut 
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que  Taxe  de  la  rotation  coiiiposante  soit  une  parallèU*  A'  B' 
à  Taxo  A  B ,  menée  par  le  centre  <le  gravité  G  ;  il  faut  de  plus 
que  la  direction  du  mouvement  du  (*entre  de  gravilé,cVst-à- 
dire  la  direction  de  la  percussion,  soit  perpendiculaire  au  plan 
AB  A'B'  (§  5;r.  Mais  pour  que  la  rotation  du  solide  s'effectue 
d*aboi*d  autour  de  Taxe  A'B',  il  faut  que  le  plan  mené  pai*  la 
dir(x*tion  de  la  percussion  et  par  le  point  G  soit  le  plan  diamé- 
tral de  r<'Uipsoide  central  qui  est  conjugué  du  diamètre  dirigé 
suivant  la  droite  A'B';  donc  ce  plan  diamétral  conjugué  du 
diamètre  A'B'  doit  être  perpendiculaire  au  plan  AB  A'  B',  et 
en  outre  le  point  C  où  la  direction  de  la  percussion  i*encontre 
le  plan  AB  A'  B'  doit  être  sur  la  ligne  d'intersection  du  plan 
AB  A'B'  avec  le  plan  diamétral  dont  il  s'agit.  Enfin  la  vitesse 
r  du  centime  de  gravité  doit  être  égale  a  la  vitesse  angulaire  ci> 
autour  de  Taxe  A'  B'  multipliée  par  la  dislance  a  du  centre 
de  gravité  G  à  l'axe  AB  (§  53).  Or,  il  résulte  de  ce  qui  a  été 
dit  dans  le  §  2/i5,  que  l'on  a 

,, -_  /  IV/f  ,, z     Vdt 

en  désignant  par  M  la  masse  tlu  solide  tout  entier,  par  k  le 
rayon  de  giration  de  ce  solide  par  rappoit  à  la  droite  A' B', 
et  par  2  \A  distance  du  point  C  à  cette  droite  :  il  s'ensuit 
qu'on  doit  avoir 

c'est-à-dire  que  la  dislance  CO  du  point  C  à  l'axe  AB  doit 
être  égale  à  la  longueur  du  pendule  simple  équivalent  au 
pendide  composé  que  formerait  le  solide  en  oscillant  autour 
de  l'axe  AB  supposé  liori/.oiital. 

Ainsi,  en  résumant,  pour  (jiie  Taxe  fixe  AB  n'éprouve  pas 
de  pn»ssion  pendant  <|uc  la  percussion  est  app1ii|uée  au  so- 
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lide ,  il  faut  i®  que  le  plan  diamétral  de  rellipsoide  central 
du  solide,  qui  est  conjugué  du  diamètre  parallèle  à  AB,  soit 
perpendiculaire  au  plan  mené  par  AB  et  par  le  centre  de 
gravité  G  ;  S""  que  la  direction  de  la  percussion  soit  perpen- 
diculaire à  ce  plan  mené  par  le  point  G  et  la  ligne  AB  ; 
3"*  enfin  que  le  point  où  cette  direction  perce  le  plan  GAB  soit 
à  la  rencontre  du  plan  diamétral ,  dont  il  vient  d'être  quesr 
tion,  avec  Taxe  d'oscillation  correspondant  à  là  ligne  AB  con- 
sidérée comme  axe  de  suspension  (§  249). 

La  première  de  ces  conditions ,  à  laquelle  le  solide  doit 
satisfaire ,  est  nécessaire  et  suffisante  pour  qu'il  soit  possible 
de  trouver  une  direction  suivant  laquelle  on  puisse  appli- 
quer une  percussion  au  solide,  sans  que  Taxe  AB  éprouve  de 
pressions  pendant  la  durée  de  cette  percussion.  Lorsque 
cette  première  condition  est  remplie ,  le  point  G  déterminé 
par  la  troisième  condition  se  nomme  le  centre  de  per- 
vusgion. 

Si  Ton  supposait  que  le  point  0,  pied  de  la  perpendiculaire 
abaissée  du  point  C  sur  Taxe  AB,  fût  seul  fixe  dans  le  solide, 
la  percussion  devrait  encore  faire  tourner  ce  solide  autour 
de  Taxe  AB  :  donc  AB  doit  être  un  des  axes  principaux  du 
solide,  relativement  au  point  0  (§  266).  Si  à  cette  condition 
on  en  ajoute  deux  autres,  savoir  i"  que  la  percussion  doit 
être  dirigée  perpendiculairement  au  plan  GAB  ;  2"*  que  la 
distance  CO  doit  être  égale  à  la  longueur  du  pendule  simple 
équivalent  au  pendule  composé  que  formerait  le  solide  en 
oscillant  autour  de  l'axe  AB  supposé  horizontiil,  on  aura  un 
système  de  trois  conditions  équivalent  à  celui  auquel  on 
était  d'abord  parvenu.  On  sait  d'ailleurs  qu'une  droite  AB, 
qui  ne  passe  pas  par  le  centre  de  gravité  G  du  solide  ne 
peut  être  un  axe  principal  de  ce  solide  que  pour  un  seul  de 
ses  points. 

Si  le  solide  est  symétrique  par  rapport  à  un  plan  perpen- 
diculaire à  l'axe  fixe  AB,  son  ellipsoïde  central  est  égale- 
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ment  symétrique  par  rapport  à  ce  plan  ;  alors  la  condition 
nécessaire  et  suffisante  pour  qu'on  puisse  appliquer  une  per- 
cussion au  solide ,  sans  qu1i  en  résulte  de  pressions  sur 
Taxe ,  se  trouve  remplie ,  et  la  percussion  doit  être  dirigée 
dans  le  plan  de  symétrie. 


CHAPITRE   m.' 


MOl'VF.MENT    DES    SOLIDES    NATURELS. 


§  251.  Loi*squ'uii  solide  iKUuiel  so  meut  sans  opi-ouvoi* 
de  changement  de  forme  appréciable  pendant  son  mouve- 
ment, on  peut  lui  appliquer  tout  ce  qui  a  été  dit  relativt^ 
ment  au  mouvement  d*uu  solide  invariable  ;  Terreur  que  Fou 
commet  ainsi ,  en  ne  tenant  pas  compte  de  la  déformation 
du  solide,  est  généralement  très-petite,  et  peut  être  m'»- 
gligée.  Des  considérations  analogues  à  celles  qui  ont  élé 
présentées  à  Toccasion  de  l'équilibre  des  solides  (§§  18»J  el 
195),  montrent  même  qu'on  ne  connnet  absolument  aucune 
erreur  en  traitant  un  solide  naturel  vu  mouvement  conmn 
un  solide  invariable ,  s'il  conserve  rigoureusenicnt  la  inénic 
forme  pendant  toiile  la  du  nu»  de  son  mouxement,  pourvu 
toutefois  que  Ion  attribue  à  ce  solide  précis<'Mnent  la  fornu* 
qu'il  possède  dans  cet  étal  de  nionveineni ,  et  non  telU'  un 
telle  autre  forme  peu  différente  de  c<'lle-là  qu'il  aurait  dans 
d'autres  circonstances ,  par  exemple ,  s'il  était  en  repos. 
Généralement  les  choses  ne  s(»  passent  pas  comme  nous  ve- 
nons de  le  supposer  en  dernier  lieu.  Chaque  molétule  du  so- 
lide se  mouvant  autrement  (jiie  si  elh»  était  isolée,  tout  en 
étant  soumise  aux  mêmes  forces  rxlérieures,  il  faut  Ui-ees- 
sairement  qu'elle  éprouve  de  la  pari  des  inoliMules  voisines 
des  actions  qui  produisent  ee  rli:mgeinenl  de  mouvement, 
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allions  qui  ne  peuvent  se  développer  qu'autant  que  sa  dis- 
tance à  chacune  de  ces  molécules  voisines  varie  d'une  cer- 
taine quantité;  et  comme  ces  actions  moléculaires  doivent 
en  général  changer  (rintensité ,  à  mesure  que  la  molécule  à 
laquelle  elles  sont  appliquées  se  trouve  en  tel  ou  tel  point 
de  sa  trajectoire  ,  il  s'ensuit  que  les  distances  de  cette  mok^ 
cule  :i  celles  qui  renvironnent  doivent  aussi  changer  d'un 
instant  h  uu  autre  :  en  sorte  que  ce  n'est  (|ue  dans  des  cas 
exceptionnels  qu'un  solide  naturel  en  mouvement  consene 
invariablement  la  même  forme ,  pendant  un  temps  plus  ou 
moins  long.  Mais,  la  plupart  du  temps,  le  changement  con- 
tinuel de  forme  qu'éprouve  un  solide  naturel  en  mouvement 
est  tellement  faible,  qu'on  ne  peut  pas  s'en  apercevoir;  et, 
ainsi  que  nous  venons  de  le  dire ,  on  ne  commet  qu'une 
erreur  insensible  en  le  traitant  comme  un  solide  invariable. 

Lorsqu'un  corps  solide  se  meut  dans  l'espace,  et  éprouve 
en  m^mQ  temps  un  changement  de  forme  assez  grand  pour 
qu'on  ne  puisse  pas  se  dispenser  d'en  tenir  compte ,  la  dé- 
termination des  diverses  circonstances  de  son  mouvement 
est  beaucoup  plus  complexe  ;  cette  détermination  ne  peut 
s'effectuer  qu'autant  que  l'on  connaît  les  lois  suivant  les- 
quelles varient  les  actions  que  les  diverses  paities  du  corps 
exercent  les  unes  sur  les  autres ,  à  mesure  que  leurs  posi- 
tions respectives  viennent  h  changer.  Alors  la  question 
rentre  dans  le  cas  général  de  la  recherche  du  mouvement 
d*un  système  de  points  matériels  soumis  à  la  fois  à  leui*s 
actions  mutuelles  et  à  des  forces  extérieures. 

Après  avoir  dit  que  le  mouvement  d'un  solide  nalure4 , 
dont  la  déformation  est  toujours  très-petite ,  peut  être  dé- 
terminé comme  si  le  solide  était  de  forme  invariable ,  nous 
n'aurions  plus  rien  à  ajouter,  si  l'on  n'avait  jamais  à  consi- 
dérer que  le  mouvement  de  solides  isolés.  Mai;%  Irès-sou- 
vent,  et  surtout  dans  les  applications  de  la  mécanique  aux 
machines,  on  a  ù  considérer  des  solides  qui  se  meuvent  en 

:)3 
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UMichant  d'autres  solides  mobiles  ou  iimnobiles  ;  il  esi  ué- 
ces^aire  de  cbercber  à  se  faire  une  idée  nette  des  eflfets  dus 
j^  ce  contact,  afin  de  pouvoir  en  tenir  compte  dans  Tétude  du 
mouvement  des  corps  dont  il  s'agit. 

Le  contât  de  deux  solides  en  mouvement ,  ou  bien  d'un 
solide  ett  mouvemeut  avec  un  solide  eu  repos ,  peut  avou- 
lieu  <ie  deux  manières  très-différentes.  Ce  contact  peut 
n'exister  que  pendant  un  intervalle  de  temps  très-court, 
pendant  lequel  les  mouvements  des  deux  solides  sont  modi- 
fiés d'une  manière  notable  :  c'est  ce  qui  a  lieu  lorsqu'il  se 
produit  un  choc  entre  les  deux  solides.  Le  contact  peut,  au 
contraire,  être  continu,  de  telle  manière  que  les  deux  solides 
gliMMent  ou  rouUni  l'un  sur  l'autre  pendant  toute  la  durée 
du  lAouvement  que  l'on  considère,  ou  au  moins  pendant  une 
portion  notable  de  cette  durée*.  Nous  allons  voir  quelles 
«ont  les  circonstances  qui  se  présentent  dans  chacun  de  ces 
«as. 

§  252.  Vh0e  de  éemx  solides  «i^hérlque».  —  Pour  nous 
rendre  compte  de  ce  qui  se  passe  lorsque  deux  coi*ps  so- 
lides viennent  à  se  choquer,  nous  considérerons  un  cas  très- 
simple  ;  nous  étudierons  le  choc  de  deux  solides  sphériques 
homogènes ,  qui  sont  animés  chacun  d'un  mouvement  de 
translation  recliligne  et  uniforme,  et  dont  les  centres  se 
meuvent  sur  une  mc^me  ligne  droite. 

Soient  M,  M' les  deux  corps  dont  il  s'agit,  m,  m'  leurs 
masses,  et  r,  v'  leurs  vitesses,  que  nous  supposerons  diri- 
gées dans  le  même  sens.  Si  le  corps  M  est  en  arrière  du 
corps  M',  et  que  v  soit  plus  grand  que  v'j  il  est  clair  que  la 
distance  des  doux  corps  va  eu  diminuant  progressivement, 
et  que  bientôt  il  doit  se  produire  un  choc.  En  raison  de  la 
symétrie  complète,  du  système ,  par  rapport  à  la  droite  sui- 
vant laquelle  les  centres  des  deux  solides  se  mouvaient  tout 
d'abord,  il  est  clair  que  ces  deux  centres  resteront  sur  la 
même  droite  pendant  et  après  le  choc,  et  que  le  mouvement 
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de  chaciin  des  deux  solides  ne  cessera  pas  d'être  iiu  isou- 
veiMBt  de  translaition  :  le  choc  n'aura  donc  pour  effet  que 
de  OHMlitar  b  vitesse  dont  les  deux  solides  sont  animés. 

Âussitâl  que  les  deux  corps  sont  arrivés  au  contact ,  il  se 
développe,  entre  ceUes  de  leurs  molécules  qui  sont  voisines 
du  point  de  contact  >  des  forces  qui  tendent  à  diminuer  la 
vitesse  du  corps  M,  et  à  augmenter  celle  du  corps  M'  ;  il 
s'ensuit  qu'au  bout  d'un  certain  temps ,  qui  est  toujours 
trèfr-courty  les  deux  corps  sont  animés  d'une  même  vitesse  u. 
Pour  déterminer  cette  vitesse  commune,  nous  pouvons  nous 
servir  du  second  théorème  général  sur  le  mouvement  des 
systèmes  matériels,  c'est-4-dire  du  théorème  des  quantités 
de  mouvement  projetées  sur  un  axe  (§  226).  Si  nous  pro- 
jetons le  mouvement  du  système  des  deux  corps  M,  M\  sur 
la  droite  suivant  laquelle  se  meuvent  leurs  centres,  et  si 
nous  observons  qu'il  n'y  a  pas  de  forces  extérieures  appli- 
quées à  ce  système ,  puisque  les  forces  développées  par  le 
choc  entre  les  deux  corps  sont  des  forces  intéiieures^  nous 
veiTons  que  la  somme  des  quantités  de  mouvement  des  deux 
solides  conserve  constamment  la  même  valeur.  Eu  égalant 
celle  somme  de  quantités  de  mouvement,  prise  avant  le  chee, 
à  ce  qu'elle  devient  à  l'instant  où  les  deux  solides  ont  «ne 
même  vitesse,  on  obtient  la  relation  '''--x, 

mr -4- w»'v' =  (»w -h  m')  « , 

d'où  l'on  déduit 

mv  -4-  wt'  v' 
u  = 


m  -+- 114 

A  partif  de  l'instant  où  les  deux  solides  ont  acqnis  la  vh 
tease  commune  Uj  les  choses  se  passent  de  diverses  ma- 
nières, suivant  la  nature  des  solides.  Les  forces  dont  nous 
venons  de  parler,  qui  ont  agi  entre  enx  de  manière  à  rendre 
leurs  vitesses  égales,  n'ont  pu  se  développer  qu'autant  que 
les  solides  onl  éprouvé  une  certaine  délorniation  Juns  le 
33. 
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veiftinage  de  leur  point  de  contact;  ces  solides  se  sont  aplatis 
vers  ce  point,  et  leur  aplatissement  a  augmenté  nécessaire- 
ment tant  que  la  vitesse  de  M  était  encore  supérieure  à  celle 
de  M'j  puisque,  dans  ce  cas,  le  centre  de  gravité  de  M  sc^ 
rapprochait  toujours  du  centre  de  gravité  de  M'.  Lorsque 
les  deux  solides  ont  subi  cette  dérormation,  ils  peuvent  ten<- 
drc  plus  ou  moins  énergiquement  à  reprendile  leurs  formes 
primitives,  en  vertu  de  leur  élasticité.  Dans  le  cas  où  ces 
corps  sont  Tun  et  Tautre  complètement  dépourvus  d'élasti- 
cité, ils  ne  tendent  en  aucune  manière  à  l'evenir  aux  formes 
qu'ils  avaient  d'abord  ;  ils  cessent  donc  de  réagir  l'un  sur 
Tautre  à  partir  de  l'instant  oit  leurs  vitesses  sont  devenues 
égales,  et  par  conséquent  ils  continuent  à  se  mouvoir  avec 
la  vitesse  commune  u  et  restent  indéfiniment  en  contact 
l'un  avec  l'autre.  Au  contraire,  lorsque  les  corps  sont  élas- 
tiques ,  l'aplatissement  qu'ils  ont  éprouvé  momentanément 
tend  à  disparaître,  et  ils  continuent  à  réagir  l'un  sur  l'auti^e 
en  vertu  de  cette  tendance  après  que  leurs  vitesses  sont 
devenues  égales  ;  la  vitesse  de  M  est  donc  encore  dimi- 
nuée, et  celle  de  M'  augmentée,  en  sorte  que,  au  bout 
d'un  temps  très-court,  les  deux  corps  se  séparent  l'un  de 
l'autre  avec  des  vitesses  diiïérentes.  Si  les  réactions  qui  se 
développent  pendant  cette  seconde  partie  du  choc  ont  les 
mêmes  valeurs  que  celles  qui  s'étaient  développées  dans  la 
première  partie,  c'est-à-dire  si  le  choc  présente  une  symc'»- 
trie  complète  de  part  et  d'autre  de  l'instant  qui  correspond 
à  la  plus  grande  déformation  des  deux  corps,  on  dit  que  ces 
corps  &onl parfaitement  e'/a* figues.  Dans  ce  cas,  la  vitesse 
du  corps  M,  qui  a  déjà  diminué  de  v — u  pendAu  la  pre- 
mière partie  du  choc  ,  diminue  encore  de  la  même  quantité 
pendant  la  seconde  partie  ;  et  de  même  la  vitesse  du  corps 
M',  qui  s'est  accrue  de  u—v'  pendant  la  première  pariie, 
s  accroît  encore  d'autant  pendant  la  seconde  partie  :  on  a 
donc 
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U'--'Wt=zV  —  U,  w'  —  M  =  M  —  I?', 

en  désigiiaot  par  w  et  u?'  les  vitesses  des  deux  coi-ps  M,  M' à 
riustant  où  ils  se  sépai-ent  Tun  de  Tautre  api*ès  le  choc.  A 
Taide  de  ces  deux  relations^  et  de  la  valeur  obtenue  précé- 
demment pour  Uj  on  trouve 

(m  —  m^)v  +  2mV  ,       {m!  —  m)p'-|-2mp 

w  = — ', ,  w= ; '  '  . 

m -{-m  m  -h  m 

Ces  deux  cas  que  nous  venons  de  considérer,  et  qui  se  rap- 
portent, Tun  à  des  corps  entièrement  dépourvus  d'élasticité, 
et  Tautre  à  des  corps  parfaitement  élastiques,  doivent  être 
regardés  comme  des  limites  extrêmes  entre  lesquelles  tous 
les  cas  de  la  nature  se  trouvent  compris. 

Si  Ton  suppose  que  le  corps  M' ait  un  rayon  et  une  masse 
infinis,  et  que  s;i  vitesse  v'  soit  nulle,  on  se  trouvera  dans  le 
cas  où  un  plan  fixe  vient  à  être  choqué  par  un  corps  sphé- 
rique  qui  se  meut  perpendiculairement  à  sa  direction  :  les 
formules  précédentes  montrent  que  Ton  a  alors 

Il  =  0 ,  w  =  —  V, 
Le  corps  qui  rencontre  le  plan  restera  donc  immobile  sur 
ce  plan,  s'ils  sont  Tun  et  Tautre  dépourvus  d'élasticité  ;  tau- 
dis qu'il  le  quittera  avec  une  vitesse  égale  et  contraire  à  celle 
qu'il  avait  d'abord,  s'ils  sont  parfaitement  élastiques.  Une 
bille  d'ivoire,  qui  vient  tomber  normalement  sur  un  plan  de 
marbre,  réalise  à  très-peu  près  ce  dernier  cas. 

Si  Ton  suppose  que  les  masses  m,  m'  sont  égales,  et  que 
la  vitesse  v'  est  nulle,  on  trouvera 

Il  =  ;  r  ,  w  =  0  ,  w'  -^v. 
Les  deux  corps  se  meuvent  donc  ensemble  ave(*.  une  vitesse 
commune  égale  à  la  moitié  de  la  vitesse  primitive  du  corps 
M ,  s'ils  sont  tous  deux  dépourvus  d'élasticité  ;  s'ils  sont 
parfaitement  élastiques,  le  corps  M  s'arrête  à  la  fin  du  choc, 
et  le  corps  M'  prend  précisément  la  vitesse  dont  le  corps  M 
était  primitivement  animé.  Ce  dernier  cas  se  réalise  presque 
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compleieiiieiit  lorsque  les  deux  coips  sphëriques  de  même 
nasse  soat  des  billes  dlvolre. 

§  9M.  r^orte  ée  fwce  ¥!▼«  teas  le  cfcM  écs  mMm 
■■!■  rtli,  —  CoQsideitNis  tovjoiirs  le  cas  simple  de  deoi 
corps  sphëriques  homogènes  qui  Tiennent  i  se  choquer  dî- 
reiiement,  et  comparons  les  valeurs  de  la  ibh%  vive  du  sys- 
tème de  ces  deux  corps  avant  et  après  le  choc.  Pour  pouvoir 
laire  plus  facilement  cette  comparaison,  nous  décompose^ 
rons  la  force  vive  du  système,  à  un  instant  quelconque,  eo 
deux  parties  dont  Tune  est  la  force  vive  dont  le  système  se- 
rait animé  sll  était  couoeutré  en  son  centre  de  gravité,  et 
lautre  est  la  force  vive  de  ce  système  dans  son  mouvement 
par  rapport  à  des  axes  de  direction  constante  menés  par  soa 
centre  de  gravité  (§  ^S5).  Or  il  est  aisé  de  voir  que  le  cen- 
tre de  gravité  du  sv-stème  entier  se  meut  uniformément  avec 
une  vitesse  qui  est  toujours  la  même,  avant,  pendant  et 
apK*s  le  choc  (§  îâ2),  vitesse  qui  est  par  conséquent  égale 
à  la  vitesse  commune  i#  des  deux  corps  à  Tinstant  de  leur 
plus  grande  défonnation  :  la  pi*emière  des  deux  parties  dans 
lesquelles  nous  décomi>osons  la  force  vive  du  système  a 
donc  toujours  la  même  valeur,  eu  sorte  que  nous  pouvons 
en  faire  abstraction,  dans  la  recherche  de  Taugmentation  ou 
de  la  diminution  que  la  force  vive  totale  a  pu  éprouver  d'un 
instant  à  un  autre. 

Avant  que  le  choc  commence,  la  force  vive  du  système, 
dans  son  mouvemeut  rapporté  à  des  axes  de  direction  cons- 
tante menés  par  son  centre  de  gravité,  a  pour  valeur 

m(v  —  M)^-|-m'(ti — r')*  ; 

à  rinstant  on  les  deux  corps  se  meuvent  avec  lu 
commune  ?/ ,  cette  force  vive  est  évidemment 
si  les  corps  sont  parfïiiteinent  élastiques,  la 
système,  par  rapport  aux  mêmes  axes 
leur 
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tn(u  —  ir)*-4-m'(tr'  —  «)*, 

quantité  qui  est  égale  à 

m(v  —  uy  +m'  {u  —  »')*, 

d'après  les  relalions  qui  lient  w  etw'  h  u^  r,  v'.  Ainsi  Ton 
voit  que,  dans  le  cas  des  corps  parfaitement  élastiques,  U 
force  vive  du  système  est  exactement  la  même  après  le  choc 
qu'avant  ;  tandis  que,  dans  le  cas  des  corps  dépourvus  d'ër 
lasticitéyla  force  vive  a  diminué,  par  TeiTet  du  choc,  de  toute 
la  quantité 

c*cst-à-dire  de  la  force  vive  correspondant  aux  vitesses  per- 
due et  gagnée  v  —  u,u  —  v'. 

Il  est  aisé  de  se  rendre  compte  du  résultat  auquel  nous 
venons  de  parvenir,  en  se  reportant  au  théorème  général 
des  forces  vives  (§  230).  Ce  théorème  indique,  en  effet,  que 
raccroissement  de  la  force  vive  du  système,  pendant  un 
temps  quelconque ,  est  égal  au  double  de  la  somme  des  tra- 
vaux des  forces,  tant  intérieures  qu'extérieures,  qui  agissent 
sur  le  système  pendant  ce  temps.  Or,  pendant  tout  le  temps 
que  la  vitesse  du  corps  choquant  M  est  plus  grande  que  celle 
du  corps  choqué  M' ,  ces  corps  s'aplatissent  de  plus  en  plus 
dans  le  voisinage  de  leur  point  de  contact  ;  les  moléctiles 
des  deux  corps  qui  sont  près  de  ce  point  de  contact  se  rap- 
prochent donc  les  unes  des  autres,  tout  en  tendant  h  se  re- 
pousser mutuellement  ;  il  en  résulte  que  la  somme  des  tra- 
vaux des  forces  qui  se  développent  ainsi  entre  les  molécules 
des  deux  corps  est  négative  (§  176),  et  par  suite  que  la 
force  vive  du  système  doit  diminuer  jusqu*à  Tinstant  où  les 
ont  atteint  la  vitesse  commune  u.  La  perte  de 
«f  AA  deux  corps  supposés  dépourvus 
■MC6  Yiécessaire  du  travail 
"ôléculaifies  de  ces  den& 
^ Alt  An  dioc.  Lofl^ 
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que  les  deux  corps  sout  parfaitement  élastiques,  les  forces 
moléculaires  développent  un  travail  positif  pendaot  tout  le 
temps  que  ces  corps  emploient  à  revenir  de  leur  plus  grande 
déformation  à  leur  forme  primitive;  d'ailleurs,  d'après  la 
définition  que  nous  avons  donnée  des  corps  parfaitemeiit 
élastiques  (g  252),  la  somme  des  travaux  positifs  pr-oduits 
pendant  la  seconde  partie  du  choc  doit  avoir  la  même  valeur 
absolue  que  la  somme  des  travaux  négatifs  correspondant  à 
la  pi*emière  partie  :  donc  la  force  vive  du  système  doit  s'ac* 
croître,  pendant  cette  seconde  partie  du  cboc,  de  toute  la 
quantité  dont  elle  avait  diminué  d'abord,  et  par  conséquent, 
à  la  fin  du  choc,  elle  doit  avoir  précisément  la  même  valeur 
qu'au  commencement 

Tous  les  solides  naturels  étant  compris  entre  les  deux  li- 
mites exti*èmes  d'une  élasticité  parfaite  et  d'un  défau|  com- 
plet d'élasticité,  il  s'ensuit  que  le  choc  de  ces  solides  doit 
présenter  des  circonstances  intermédiaires  entre  celles  qui 
se  rapportent  à  ces  deux  limites.  Ainsi ,  on  peut  dire  que, 
dans  le  choc  direct  de  deux  solides  naturels  sphériques  et 
homogènes,  il  y  a  toujoui*s  une  perte  de  force  vive  due  à  ce 
que  le  travail  positif  développé  par  les  forces  moléculaires, 
pendant  la  seconde  partie  du  choc,  est  inférieur  a  la  valeur 
absolue  du  travail  négatif  que  ces  forces  moléculaires  déve- 
loppent pendant  la  première  partie.  Cette  perle  de  force 
vive  est  plus  ou  moins  petite,  suivant  que  les  deux  solides 
se  rapprochent  plus  ou  moins  de  remplir  les  conditions  de 
réiasticité  parfaite,  telle  que  nous  lavons  définie  ;  elle  est 
égale  à  la  somme  des  forces  vives  dues  aux  vitesses  perdue 
et  gagnée  par  les  deux  corps,  toutes  les  fois  que  ces  deux 
corps  restent  en  contact  Fun  avec  Tautre  après  que  le  choc 
est  terminé. 

La  différence  entre  les  valeurs  absolues  des  sommes  de 
travaux  dus  aux  forces  moléculaires ,  peudant  les  deux 
parties  du  choc ,  tient  à  deux  causes  que  nous  devons  in- 
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diipier  :  1"  les  molécules  des  deux  corps ,  écartées  de  leurs 
positloos  primitives  peudant  la  première  partie  du  choc , 
peuvent  ne  pas  reprendre  complètement  ces  positions  lors- 
que le  choc  est  terminé,  en  sorte  que  les  corps  conservent 
une  portion  de  la  déformation  totale  que  le  choc  leur  avait 
fait  éprouver;  2^  les  molécides  peuvent  n'être  pas  revenues 
complètement  à  leurs  positions  définitives,  à  Tinstant  où  les 
deux -corps  se  séparent,  de  sorte  que  ces  molécules,  en  con- 
'  tinuant  à  se  mouvoir  après  cette  séparation,  en  veKu  de  la 
vitesse  qu'elles  possèdent  encore,  prennent  un  mouvement 
vibratoire  qui  se  transmet  à  toutes  les  molécules  voisines 
sans  avoir  aucune  influence  sur  le  mouvement  d'ensemble 
de  chacun  des  deux  solides  dans  l'espace.  La  différence  en* 
tre  la  force  vive  du  système  avant  le  choc,  et  la  force  vive 
du  même  système  après  le  choc  (celte  dernière  force  vive 
étant  évaluée  abstraction  faite  du  mouvement  vibratoire  des 
molécules  des  deux  solides),  peut  donc  être  regardée  comme 
une  perte  de  force  vive  qui  est  due  à  la  fois  aux  déplace- 
ments moléculaires  persistants  et  aux  vibrations  occasion- 
nées par  le  choc.  Une  portion  de  cette  différence  des  forces 
vives  du  système,  prises  avant  et  après  le  choc,  est  bien  ab- 
sorbée par  le  travail  résistant  qui  correspond  aux  déplace- 
ments persistants  des  molécules.  L'autre  portion,  au  con- 
traire ,  n'est  pas  réellement  perdue  par  l'effet  du  choc , 
puisqu*elle  se  retrouve  dans  le  mouvement  vibratoire  des 
molécules,  mouvement  dont  nous  ne  tenons  pas  compte  en 
évaluant  la  force  vive  finale  du  système  ;  mais,  au  point  de 
vue  de  rapplicalion  de  la  mécanique  aux  machines,  on  peut 
l'egarder  cette  seconde  portion  comme  tout  aussi  bien  per- 
due que  la  première,  ainsi  que  nous  le  verrons  plus  tard. 

Il  est  aisé  de  comprendre  que  les  conséquences  auxquelles 
nous  venons  de  parvenir,  dans  le  cas  simple  du  choc  direct 
de  deux  corps  sphériques  homogènes,  peuvent  être  immé- 
diatement généi'alisées.  On  peut  dire  que,  toutes  les  fois 


m       LiTis  nr.  —  BT!iAaiQrc.  noisifcVE  partie. 
qall  se  prodakwnciioe  entre  &em\  solides  initiirelSf  ce  choc 
est  acooMpagaë  d*MW  perte  de  force  TÎfe  pies  on  moins 
grande,  qm  est  due  an  dépiftoenents  persIstaMs  et  an 
vIbratioBS  des  ■M>léciileft  des  dem  solides. 

S  îS&.  Cliawnl  4e  «m  aaUdea  — tercla  r^Mi  s«r 
l'toaire.  -—  Lorsque  deex  solides  MMrels  glissent  Vnn  sar 
ranire,  sote  que  Tm  de  ces  deax  solides  reste  imniobile, 
oa  bien  qnlls  soieat  tons  devx  eo  monement,  il  se  pr^^ 
>  le  ¥oàsiiiage  de  lenrs  points  de  contact ,  des  dr- 
analognes  à  celles  que  nons  Tenons  dlndiqner 
dans  le  cboc.  Cbacnn  des  deux  soildes  tend  à  retenir  Ters 
M  les  HMilëGnles  de  Fantre  solide  qni  sont  très-rapprocliées 
<le  sa  sni^M^e.  Ces  molécnles,  ainsi  dérangées  de  leurs  posi- 
lâons  natnrelles  dans  le  corps  anqnel  eHes  appartiennent, 
pnîs  abandonnées  à  eHes-ménMS  par  suite  de  la  oontinaa- 
lion  du  glissement  des  deux  corps,  renennent  pinson  moins 
exaclemenl  dans  ces  positions;  si  elles  y  renennent,  elles  les 
dépassent  en  Terta  de  leur  vitesse  acquise,  et  prennent  ainsi 
un  mouvement  vibratoin?  qni  se  transmet  dans  tonte  reten- 
due du  corps.  Le  glissement  dont  il  s*agit  doit  donc  être  ac- 
conipagiiê  d'une  perte  de  force  vive  dne  aux  déplacements 
moléculaires  persistants  et  au\  vibrations  des  deux  corps. 

On  conçoit  que,  pour  chacun  des  points  de  contact  des 
deux  solides,  on  poisse  substituer  aux  phénomènes  coni- 
l>le\es  que  nous  venons  dlndiqner,  des  forces  résistantes 
dont  le  travail  corresponde  à  la  porte  de  force  vive  qu1ls 
occasionnent  ;  on  peut ,  par  exemple ,  regarder  les  dent 
solides  comme  étant  dans  les  mêmes  conditions  que  slls 
étaient  de  forme  invariable ,  et  qu'un  ressort  en  hélice  Ht 
interposé  entre  enx  de  telle  manière  que,  s'attachanl à  I 
deux  par  une  de  ses  extrémités,  et  à  Tauti^ 
extrémité,  il  tendit  à  s'opposer  à  la  oontini 
ment  du  premier  solide  snr  le  second.  Otmi 
que  nous  supposons  appliquée  à  : 
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et  dont  on  se  fait  une  idée  assez  nette  en  rassimUant  à  Tac- 
tion  du  ixîssort  dont  nous  venons  de  parler,  se  nomme  ré- 
Mtstanee  au  ^liêsemeni,  ou  simplement  frotiemeni.  Nous 
avons  déjà  employé  ees  expressions  pour  désigner  la  force 
qyi  agit  d'une  manière  analogue,  dans  le  cas  où  Ton  cherche 
h  déterminer  le  glissement  de  deux  solides  Tun  sur  fantre 
(S  203)  ;  mais  il  ne  peut  en  résulter  aucun  inconvénient 
dans  les  applications ,  puisqu'on  saura  toujours  si  elles  doi- 
vent avoir  la  signification  que  nous  leur  attribuons  actuelle* 
lement,  ou  bien  celle  que  nous  leur  avions  donnée  précé- 
demment, suivant  qu'il  y  aura  réellement  un  glissement 
entre  les  deux  corps  considérés ,  ou  bien  seulement  une 
tendance  au  glissement.  D'ailleurs,  pour  éviter  toute  am-> 
biguïté,  il  arrive  souvent  qu'on  distingue  les  deux  espèces 
de  résistance  au  glissement  dont  il  s'agit,  en  donnant  à 
l'ane  le  nom  de  frottement  pendant  le  mouvement ,  et  à 
l'autre  celui  de  frottement  au  départ. 

Ainsi,  d'après  les  explications  dans  lesquelles  nous  ve- 
nons d'entrer,  on  peut  ne  pas  se  préoccuper  des  mouve- 
ments moléculaires  développés  par  le  glissement  de  deux 
solides  naturels  l'un  sur  l'antre,  lorsque  ces  deux  solides  ne  se 
touchent  que  par  un  point,  pourvu  que  l'on  regarde  les  deux 
solides  comme  soumis  chacun  à  l'action  d'un  fh>ttement  dà 
à  la  présence  de  l'autre  solide.  Les  deux  forces  de  frotte- 
ment, appliquées  ainsi  aux  points  des  deux  solides  par  les** 
quels  ils  se  touchent,  sont  égales  et  directement  opposées; 
leur  direction  est  la  môme  que  celle  du  glissement  élémen- 
taire qui  a  lieu  à  partir  de  l'instant  considéré,  et  par  consé- 
qÊMt  se  trouve  dans  le  plan  tangent  commun  aux  deux 
^Inirs,  rnPiU'  \rM'  Imtr  jiniul  ih-  nm\'M'i  (g  65).  Le  Iravîiîl 
^énn^ïHiiii  tir  rliiiciitiedeeea  forr^'s  de*  IVoUi^nerit  sV^hrifrH 
l>nr  lu  proji*tiU)ii  du  drplni-(^ntf*ut  ilêmeri- 
[>tnui  d'apf)ne:ilîon  »iir  s:i  diiTt'tioii ,  vl  la 
logues,  pour  U*%  deux  foires  de  trot- 
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teuieiit,  est  égale  au  produit  de  l'iutcnsité  dé  chacune  d'elles 
par  le  glissement  élémentaire  des  deux  solides  (§  175). 

Lorsque  deux  solides  naturels  glissent  l'un  sur  Tauire  en 
se  touchant  par  plusieurs  points  isolés ,  et  même  par  un 
tnVgrand  nombre  de  points  répartis  le  long  d'une  ligne  ou 
dans  toute  retendue  d'une  certaine  surface,  on  peut  dire 
pour  chacun  de  leurs  points  de  contact  ce  que  nous  venons 
de  dire  pour  leur  point  de  contact  unique ,  dans  le  cas  où  il 
n'y  en  a  qu'un.  On  peut  considérer,  à  chacun  de  ces  points 
de  contact,  deux  forces  de  frottement  égales  et  de  sens  con- 
traire, appliquées  l'une  à  un  des  deux  solides  et  l'autre  à 
l'autre  solide,  et  ayant  même  direction  que  le  glissement 
élémentaire  des  deux  solides  au  point  dont  il  s'agit. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  deux  solides  qui  glissent 
l'un  sur  Tautre  se  touchent  par  une  face  plane,  et  où  leur 
mouvement  pendant  un  élément  de  temps  est  un  mouvement 
de  translation  ,  dont  la  direction  est  nécessairement  paral- 
lèle à  la  face  plane  de  contact,  il  est  aisé  de  voir  que  toutes 
les  forces  de  frottement  appliquées  à  l'un  de  ces  solides  sont 
parallèles  entre  elles  et  dirigées  dans  le  même  sens  ;  ces 
fondes  peuvent  donc  ^»lrc  remplacées  par  une  force  unique 
égale  à  leur  somme,  et  dirigée  comme  elles  suivant  la  direc- 
tion du  glissement  élémentaire  des  deux  solides.  Dans  c« 
cas,  on  peut  regarder  les  deux  solides  comme  étant  soumis 
chacun  à  une  seule  force  de  frottement,  dont  1  intensité 
constiluera  le  frottement  total  des  deux  solides  l'un  sur 
l'autre.  Ces  deux  forces  de  frottement  sont  d'ailleurs  dans  le 
même  cas  que  celles  qui  correspondent  à  chaque  point  de 
contact  pris  séparément;  leurs  travaux  pendant  un  élément 
de  temps  quelconque  s'évaluent  conformément  à  ce  que  nous 
avons  dit  il  n'y  a  qu'un  instant. 

Des  expériences,  faites  dans  le  cas  particulier  dont  nous 
venons  de  parler,  ont  fait  connaître  les  lois  du  frottement 
l>eiidant  le  mouvement.  En  faisant  varier  l'étendue  de  la 
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face  plane  par  laquelle  les  deux  solides  se  louc^henl,  la  pi*es- 
sion  totale  que  chacun  de  ces  deux  solides  exerce  sur  Tautre 
suivant  la  perpendiculaire  à  cette  faœ  de  contact,  et  la 
vitesse  du  glissement,  on  a  trouvé  que  :  i"*  le  frottement 
est  proportionnel  a  la  pression  ;  2"  il  est  indépendant  de 
rétendue  des  surfaces  frottantes;  3*"  il  est  aussi  indépendant 
de  la  vitesse  do  glissement  des  deux  solides.  Les  deux  pre- 
mières de  ces  trois  lois  sont  exactement  les  mêmes  que 
celles  qui  se  rapportent  au  frottement  au  départ  (S  202). 

Il  est  naturel  de  regarder  le  frottement  qui  se  développe 
en  chaque  point  de  contact  de  deux  solides  qui  glissent  l'un 
sur  l'autre  comme  satisfaisant  aux  lois  qui  viennent  d'être 
énoncées,  à  l'exception  toutefois  de  la  seconde,  qui  n'a  plus 
de  sens  quand  il  ne  s'agit  que  d'un  seul  point  de  conta(*t. 

?!ou$  désignerons  toujours  le  rapport  du  frottement  à  la 
pression  sous  le  nom  de  coefficient  de  frottement.  Ce  rap- 
port dépend  uniquement  de  la  nature  des  surfaces  des  corps 
qui  glissent  l'un  sur  l'autre.  L'expérience  montre  que,  pour 
les  mêmes  corps,  la  valeur  de  (;e  rapport  qui  correspond  au 
frottement  pendant  le  mouvement  est  généralement  plus 
petite  que  celle  qui  correspond  au  frottement  an  départ. 

Nous  donnerons  également  le  nom  A'angle  de  frottement 
à  l'angle  dont  la  tangente  est  égale  au  coeffîcient  de  frotte- 
ment. Si  l'on  considère,  en  chaque  point  de  contact  de  deux 
solides  qui  glissent  l'un  sur  l'autre,  la  résultante  de  la 
pression  et  du  frottement  appliqu<*s  à  l'un  des  deux  solides, 
c'est-à-dire  l'action  totale  que  ce  solide  éprouve  de  la  part 
de  l'autre  en  ce  point,  il  est  aisé  de  voir  qu'elle  fait  avec  la 
normale  commune  un  angle  égal  à  l'angle  de  frottement 
correspondant;  cette  actioi»  UtVi\\v  <  ni  <i  jtllrurs  ilii  i^i  r  J;uih 
le  plan  mené  par  la  normalr^  ronniHiric  h  p^rlattirt^^iiiiii 
glissement  élémentaire  qxn  «t  lieu  en  ce  point  de  i  init 

•■r  raaire.  —  lorsque  ih*\i\  M^)i4t  v  jiaiiu 
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roulent  l'un  sur  Fautive ,  il  se  produit  des  phénomènes  aouh 
iogues  à  ceux  que  nous  venons  de  faire  connaître  dans  le 
cas  du  glissement.  .Les  pressions  égales  et  contraires ,  qm 
ces  deux  solides  exercent  Tuu  sur  l'autre,  déterminent  pour 
chacun  d'eux  une  dérormation  dans  le  voisinage  de  leurs 
points  de  contact.  Les  poiuts  de  contact  se  déplaçant  sur 
les  deux  solides  par  suite  de  la  continuation  du  roulement, 
la  déformation  dont  il  s'agit  tend  à  disparaiti^e  ;  mais,  ou 
bien  les  molécules  ne  reviennent  pas  exactement  à  leurs  po- 
sitions primitives ,  ou  bien  elles  y  reviennent  en  prenant  un 
mouvement  vibratoire  :  on  peut  donc  dire  encore  que  le 
roulement  de  deux  solides  naturels  l'un  sur  l'autre  est  ac- 
compagné d'une  perte  de  force  vive  due  aux  déplacements 
moléculaires  persistants  et  aux  vibrations  des  deux  solides. 
On  conçoit  encore  que  l'on  puisse  substituer  à  ces  phé- 
nomènes, qui  se  passent  dans  le  reniement  de  deux  corps 
l'un  sur  l'autre,  l'action  de  certaines  forces  résistantes  ca- 
pables d'occasionner  la  même  perte  de  force  vive.  Mais, 
pour  nous  rendre  un  compte  exact  de  la  manière  dont  cette 
substitution  peut  se  faire,  il  est  nécessaire  de  se  reporter  aux 
expériences  faites  par  Coulomb  pour  arriver  à  la  connais- 
sance des  lois  de  la  résistance  au  roulement, 

B»  Un  corps  cylindrique  M  ,  fig. 

116,  étant  posé  sur  une  surface 
plane  et  horizontale  H  H,  Cou- 
,H  iomb  a   cherché  quelle  était  lu 
force  de  traction  qu'il  fallait  lui 
I  ijf.  116.  appliquer  horizontalement  en  B, 

suivant  une  direction  BB' perpendiculaire  à  ses  génératrices, 
pour  déterminer  son  roulement.  Il  a  trouvé  que  cette  force 
variait  proportionnellement  au  poids  P  du  cylindre ,  et  en 
raison  inverse  de  son  diamètre  D  ;  en  sorte  qu'il  a  pu  la  re- 
présenter par 
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k  étant  un  coeffieieot  qui  ue  dépend  que  de  la  nature  des 
surfaces  en  contact.  Une  force  de  traction  convenable,  a|>- 
plîquée  au  cylindre  M  suivant  la  verticale  CC\  peut  égale- 
ment déterminer  son  roulement  dans  le  même  sens.  Cou* 
lomb  a  trouvé  que  cette  force  varie  aussi  proportionnelle- 
ment  au  poids  du  cylindre  et  en  raison  inverse  de  sou  dia- 
mètre ;  mais  que,  dans  chaque  cas,  elle  est  double  de  celle 
qui  doit  être  appliquée  suivant  BB'  pour  produire  le  même 
effet.  Ce  résultat  s'explique  facilement  y  si  Ton  observe  que 
le  mouvement  qu'on  cherche  à  faire  prendre  au  cylindre,  eu 
le  tirant  suivant  BB'  ou  CC,  est  uue  rotation  instantanée 
autour  d%n  axe  qui  coïncide  avec  son  arête  inférieure  A, 
et  qu'en  conséquence  les  choses  se  passent  au  commence- 
ment du  roulement  comme  si  le  cylindre  était  assujetti  à 
tourner  autour  de  cet  axe;  de  quelque  manière  que  la  force 
de  traction  lui  soit  appliquée,  pour  vaincre  la  résistance  qui 
s'oppose  au  mouvement  dont  il  s'agit,  il  faut  que  le  moment 
de  cette  force  par  rapport  à  l'arcMe  A  ait  une  même  valeur  : 
donc ,  loi*squc  celte  force  agit  suivant  CC,  elle  doit  être 
double  de  ce  qu'elle  est  lorsqu'elle  agit  suivant  BB',  puisque 
la  distance  de  sa  direction  à  Farêté  A  est  deux  fois  plus  pe- 
tite que  dans  ce  dernier  cas. 

Si  l'on  examine  de  près  ce  qui  se  passe  dans  l'expérience 
qui  vient  d'être  indiquée ,  ou  verra  que  ce  n\»sl  pas  seule- 
ment une  force ,  mais  bien  un  couple,  que  l'on  applique  au 
cylindre  pour  vaincre  la  résistance  an  ronlement.  (Considé- 
rons, par  exemple,  le  cas  où  l'on  exerce  nne  fonie  de  trac- 
tion F  suivant  CCI'.  Tant  (fue  cette  forcii  F  n'est  pas  sulTi- 
sanunent  grande,  le  cyLiuiIre  n%iv  iiuuioijittt^ 
clair  que  la  pression  totale  qn*iL  ext-iTt*  ^ur 
egale  à  son  poids  P  auguietiii^  tU*  F,  et  iim  ; 
il  éprouve  de  la  part  du  phtii  Itll  ui 
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P  +  F  dirigé  verticalement  et  de  bas  en  haat ,  tandis  que 
(^tte  réaction  était  simplement  égale  à  P,  qnand  la  force  F 
n^agissait  pas.  L'application  de  la  force  F  au  point  C,  sui- 
vant la  direction  CC,  détermine  donc  en  même  temps  Tac- 
tion  d*une  autj*e  force  égale  à  F  agissant  en  A  veittcalement 
et  de  bas  en  haut  ;  c'est-à-dire  que,  en  exerçant  la  force  de 
traction  F  sur  le  point  C,  on  applique  l'éellement  au  cylin- 
dre un  couple  ayant  pour  force  F  et  pour  bras  de  levier  le 
rayon  du  cylindre.  On  arrive  facilement  à  une  conséquence 
analogue,  en  considérant  le  cas  où  Ton  cherche  à  mettre  le 
cylindre  en  mouvement  au  moyen  d'une  force  appliquée  sui- 
vant BB'.  Ainsi  c'est  au  moyen  d'un  couple  qu'on  parvient  à 
vaincre  la  résistance  au  roulement ,  et  par  conséquent  on 
peut  regarder  cette  résistance  comme  étant  elle-même  un 
couple  qui  agit  dans  un  plan  perpendiculaire  à  l'arête  A,  en 
sens  côntraii*e  du  roulement  qu'on  tend  à  produire. 

La  force  de  traction  qu'il  faut  appliquer  en  B ,  pour  dé- 
terminer le  roulement  du  cvlindre,  étant  égale  à 

comme  nous  Tavons  dit,  et  par  conséquent  cello  qn  un  doit 
appliquer  en  C  pour  produire  le  morne  efTet  ayant  pour 
valeur 

le  moment  du  couple  à  Faide  duquel  on  parvient  à  vaincre 
la  résistance  au  roulement  est  exprimé  par 

On  peut  donc  dii*e  que  la  résistance  au  roulement  est  un 
couple  dont  le  moment  a  pour  valeur  iP;  c'est-ù-dire  que 
cette  résistance  est  proportionnelle  au  poids  P  du  cvlindre 
et  indépendante  <1p  son  diamètre  1). 
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Les  expériences  que  nous  venons  de  rappeler  et  d*ana- 
lyser,  ne  font  connaître  que  la  résistance  qui  se  développe 
lorsque  Ton  cherche  à  faire  rouler  un  cylindre  pesant  sur 
un  pian  sur  lequel  il  repose;  elles  ne  se  rapportent  eu  au- 
cune manière  à  la  résistance  analogue  qui  se  développe 
lorsque  le  cylindre  est  déjà  en  mouvement  depuis  un  cer- 
tain temps ,  et  qu*il  continue  à  rouler  :  mais  on  peut  ad- 
mettre que,  dans  ce  second  cas,  la  résistance  au  roulement 
suit  les  mêmes  lois  que^  dans  le  premier^cas.  Seulement  le 
coefficient  k  qui  entre  dans  Texpression  du  moment  de  cette 
résistance  au  roulement  devra  être  regardé  comme  n*ayant 
généralement  pas  la  même  valeur,  pour  les  mêmes  corps, 
suivant  qu'il  se  rapporte  à  la  résistance  qui  se  développe 
an  commencement  du  roulement  ou  bien  à  celle  qui  se  déve- 
loppe pendant  le  roulement. 

D*après  cela,  lorsque  deux  solides  naturels  rouleront  Fun 
sur  Tautre,  nous  pourrons  regarder  chacun  des  deux  solides 
comme  soumis  à  Faction  d*un  couple  résistant ,  dont  le  mo- 
ment ,  proportionnel  à  la  pression  normale  N  quils  exer- 
cent lun  sur  l'autre,  et  indépendant  de  la  courbure  de  leurs 
surfaces,  sera  expHmé  par 

k  étant  un  coefficient  qui  dépend  uniquement  de  la  nature 
des  surfaces  des  deux  solides  dans  le  voisinage  de  leurs  points 
de  contact.  Ce  couple  résistant  sera  dirigé  dans  un  plan  per- 
pendiculaire à  Taxe  instantané  autour  duquel  s'effectuera  le 
roulement  élémentaire  absolu  ou  i*elatif  d'un  des  solides  sur 
l'autre,  et  dans  un  sens  tel  qu'il  tende  à  s'opposer  à  la  con- 
tinuation du  roulement.  Le  couple  résistant  appliqué  à  Tuu 
des  deux  solides  sera  d'ailleurs  égal  et  directement  contraire 
au  couple  résistant  appliqué  à  Vautre  solide.  Si  l'un  des  deux 
solides  reste  immobile,  et  si  la  vitesse  angulaire  de  l'autre 
solide  dans  son  roulement  instantané  sur  le  premier  est  ta 
il  est  aisé  de  voir  que  la  somme  des  travaux  développés  peu 

3i 
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(taal  le  temps  dijfa^  les  deux  forces  du  couple  ré^isuot  ap- 
pliqué à  ce  second  solide,  a  pour  valeur 

—  itNwdr. 

Dans  le  cas  où  les  deux,  solides  sont  Tun  et  Tautre  en  mou- 
Tement ,  cette  expression  représente  encore  la  somme  des 
travaux  dus  aux  forces  des  deux  couples  résistants  égaux  et 
contraires  que  nous  regardons  comme  appliqués  aux  deux 
solides,  ùà  étant  la  vitesse  angulaire  dans  le  roulement  re- 
latif de  Tun  des  deux  solides  sur  Tautre  ;  car  on  sait  que  la 
somme  des  travaux  dus  à  des  forces  qui  sont  deux  à  deux 
égales  et  directement  opposées  ne  dépend  que  du  mouvement 
relatif  des  points  d*application  de  ces  forces  (§  175),  et  par 
conséquent ,  dans  le  cas  qui  nous  occupe,  la  somme  des  tra- 
vaux dus  aux  forces  des  deux  couples  résistants  est  la  même 
que  si  le  roulement  relatif  d*un  des  deux  solides  sur  Tautre 
était  un  roulement  absolu. 

§  256.  Exeuples  dm  aa^sYcairai  ëes  MlMes  Mit«- 
rela.  — Glùsement  d'un  corps  pesqni  mr  un  plan  incliné. 
—  Si  un  corps  solide,  posé  sur  un  plan  incliné,  et  soumis  à  la 
seule  action  de  la  pesanteur,  cède  à  cette  action  et  se  met 
à  glisser  parallèlement  à  la  ligne  de  plus  grande  pente  du 
plan,  il  éprouve  de  la  part  du  plan  un  frottement  qui  agit  en 
sens  contiaire  de  son  niouveuient.  Soit  //&  la  masse  du  corps, 
et  (f  Tangle  que  le  plan  incliné  fait  avec  Tborizon.  Si  Fou 
décompose  le  poids  mg  du  corps  en  deux  composantes,  dont 
Tune  mg  cos(f  agisse  perpendiculairement  au  plan  ,  et  l'au- 
tre m^sintj)  agisse  parallèlement  à  ce  plan,  m^cos^  sera 
la  pression  exercée  par  le  corps  sur  le  plan  pendant  son 
mouvement  (§  131);  et  par  suite  le  frottement  qu'il  éprouve 
de  la  part  du  plan  aura  pour  expression 

/m(/cos(f , 

/  étant  le  coefficient  de  frottement.  Ce  frottement  agit  en 
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sens  contraire  du  mouvement ,  éi  par  conséquent  en  sens 
contraire  de  la  composante  m^sin<p  du  poids  du  corps  : 
donc  on  peut  dire  que  le  corps  se  meiH  en  ligne  droite  sous 
Taction  d*ope  force  égale  à 

m^sinf — ftngcùs(f. 

Cette  force  étant  constante,  le  mouvement  du  corps  est  uni- 
formément varié,  et  Taccélération  de  ce  mouvement  est 
égale  à 

^(sinç— /coscy). 

Si  nous  remplaçons/  par  tanga,  cette  expression  devien- 
dra 

8in(<p— «)  ^ 


9 


cosa 


donc  le  mouvement  du  corps  sera  accéléré  ou  retardé,  sui- 
vant que  Tangle  <p  sera  plus  grand  ou  plus  petit  que  Tangle 
de  flroltement  a. 

Supposons  que  Ton 
fasse  remonter  Iç 
corps  pesant  le  long 
de  la  ligne  de  plus 
grande  pente  du 
plan,  en  lui  appli- 
quantune  force  cons- 
tante F  dont  la  di- 
rection fasse  un  an- 
gle ^  avec  cette  ligne 
de  plus  grande  pen-s- 
te,  fiff.  117.  Les  projections  du  poids  mg  et  de  la  force  F 
sur  la  perpendiculaire  au  plan  auront  pour  valeurs 


mg  cos(f, 


Fsin(3; 


et  leur  différence 
34. 
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qui  sera  nécessuii^ement  positive  si  ie  corps  resle  en  conta:;! 
Rvec  le  plan,  sei*a  la  pression  normale  du  corps  sur  le  plan  : 
le  frottement  aura  donc  pour  valeur 

/(wi^cos(p--Fsin(3). 

La  projection  de  la  force  F  suivant  la  direction  du  mouve- 
ment  sera  égale  à 

FcosS  ; 

si  Ton  en  retranche  la  projection 

m^siucp 

du  poids  du  corps  sur  la  môme  direction,  ainsi  que  le  frotte- 
ment dont  ou  vient  de  trouver  Texpression,  on  aura 

Fco8|3  —  tn^siof  — /("m^cosf  —  PsiaP) 

pour  la  force  qui  agit  sur  le  mobile  suivant  la  direction  de 
son  mouvement  rectiligne,  et  qui  tend  constamment  à  mo- 
difier sa  vitesse.  Cette  force  étant  constante,  il  s'ensuit  que 
le  mouvement  du  corps  est  uniformément  varié.  Son  mou- 
vement sera  uniforme,  si  Ton  a 

FcosS  —  tngn\nrf  ^/{tngcosrf  —  Fsinfi)  =-o  , 

d'où  Ton  lire 

sin  9  -h/cos  ©  sin  (  9  -f-  a  j 

F  =  ma  — ■ =  ma ■ , 

ro8  jS  -h  /sin  p  cos  (  ,3  —  a ) 

a  étant  Tangle  de  frollemeul.  On  voit ,  par  ce  dernier  résul- 
tat, que  la  force  F ,  «capable  de  faire  remonter  uniformément 
le  corps  sur  le  plan,  varie  de  grandeur  avec  Taugle  |i  que 
sa  direction  fait  avec  le  plan  ;  cette  force  F  est  un  minimum 
lorsque  (3  =  a.  C'est  ce  qu'on  peut  reconnaîlre  facilemenl 
par  des  considérations  géométriques,  si  l'on  remarque  que 
la  réaction  totale  du  plan  sur  le  corps  (résultante  de  la  près- 
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sion  et  du  frottemeut)  est  dirigée  suivant  une  ligne  MR' 
faisant  l'angle  a  avec  la  normale  MN'  (§  25/ii),  et  qu'en 
conséquence,  pour  que  ia  vitesse  du  corps  ne  change  pas, 
il  faut  que  la  résultante  des  forces  F  et  mg  soit  égale  et  di- 
rectement opposée  à  cette  réaction  totale;  en  sorte  que,  si 
Ton  mène  par  l'extrémité  P  de  ia  droite  qui  représente  la 
force  mg  une  ligne  PS  parallèle  à  la  direction  de  F,  jusqu'à 
la  rencontre  de  MR  prolongement  de  MR',  la  longueur  PS 
fei*a  connaître  la  grandeur  de  la  force  F  :  donc,  pour  que  F 
soit  un  minimum,  il  faut  que  la  parallèle  à  sa  direction 
menée  du  point  P  à  la  ligne  MR  soit  la  perpendiculaire  PU 
abaissée  de  P  sur  MR ,  et  par  suite  il  faut  que  cette  direction 
de  F,  perpendiculaire  à  MR ,  fasse  avec  le  plan  un  angle  |3 
.égal  à  ce. 

§  257.  Motivement  d'une  bille  de  billard.  —  Qnn*- 
chons  à  nous  rendre  compte  des  circonstances  que  présente 
le  mouvement  d'une  bille  sur  un  billard,  en  supposant  que 
cette  bille  ait  été  animée  tout  d'abord  d'un  mouvement  de 
translation  et  d'un  mouvement  de  rotation  autour  de  son 
centre,  et  que  l'axe  de  la  rotation  initiale  soit  dirigé  per- 
pendiculairement au  plan  vertical  mené  par  la  direction 
de  la  vitesse  initiale  de  son  centre.  Il  est  aisé  de  voir 
d'abord  que,  en  raison  de  la  symétrie,  le  centre  de  la  bille 
ne  sortira  pas  du  plan  vertical  dont  on  vient  de  parler, 
et  que  par  conséquent  ce  point  se  mouvra  en  ligne  droite, 
suivant  la  direction  de  la  vitesse  qu'il  avait  au  commence- 
ment du  mouvement  ;  de  plus,  par  la  même  raison,  l'axe  de 
■"otation  de  la  bille,  dans  son  mouvement  autour  de  son 

centre,  restera  toujours  parallèle 
à  sa  direction  primitive.  Si  les 
sens  de  la  translation  et  de  la  ro- 
■■^v>a!'rr  i   j  >}}.*     tation  initiales  de  la  bille  sont  ceux 
Fig.  118.  qu'indiquent  les  flèches  ci-contre, 

fig.  116,  il  est  aisé  de  voir  qu'il  se  développe  au  point  A  un 


rr. 
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fh)ttement  dirigé  en  sens  contraire  du  mouTemeni  de  trans- 
lation. €e  frottement ,  égal  à/M^,  si  M  est  la  niasse  de  la 
bille ,  tend  à  ralentir  à  la  fois  le  mouvement  du  centre  C ,  et 
le  mouvement  de  rotation  autour  de  ce  point  ;  en  sorte  que,  si 
Ton  désigne  par  v  la  vitesse  du  point  C,  et  par  6)  la  vitesse 
angulaire  de  la  bille  dans  sa  rotation  autour  de  ce  point , 
bn  aura- 

dv  _       -         rfQ)_       /MyR 

rfr  ■"     •'^  •      Tt Imr^    • 

R  étant  le  rayon  de  la  bille,  et  Imr^  son  moment  dlnertie 
pris  par  rapport  à  un  de  ses  diamètres.  Or,  on  sait  (§  238) 
que  Ton  a  dans  ce  cas 

2mr»  =  M.|R«: 

la  valeur  de  -^  se  réduit  donc  à 
di 

di~      "•  R  • 

En  intégrant,  on  trouve 

Vo  et  &>o  étant  les  valeurs  initiales  de  v  et  &>.  La  vitesse  v 
du  centre  de  la  bille,  et  sa  vitesse  angulaire  ci)  autour  de  ce 
point,  vont  continuellement  en  diminuant.  Bientôt  une  de 
ces  deux  quantités  devient  égale  à  zéro  ;  comme  le  glisse- 
ment de  la  bille  sur  le  billard  ne  cesse  pas  encore  d*exister 
à  cet  instant,  cette  quantité  qui  s*est  annulée  la  première 
devient  négative,  et  augmente  dès  lors  de  plus  en  plus  en 
valeur  absolue,  pendant  que  Tautre  quantité  continue  à  dé- 
croître :  il  arrive  donc ,  au  bout  de  quelque  temps ,  que 
Ton  a 

y-|-Ra>=o. 

A  riiistant  où  cette  condition  est  remplie ,  le  point  le  plus 
-bus  de  hi  bille  est  animé  à  la  fois  de  deux  vitesses  égales  et 
contraires;  ce  point  a  donc  une  vitesse  absolue  nulle,  et  par 
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conséquent,  il  cesse  d\  avoir  glissement  de  la  bille  snr  le 
billard;  dès  lors  le  frottement  n*agît  plus ,  la  bille  roiile  ^ur 
le  billard,  et  ce  roulement  s'effectue  uniformément ,  si  tou- 
tefois on  néglige  la  résistance  au  roulement  dontTeffet  con- 
siste à  diminuer  peu  à  peu  la  vitesse  de  la  bille  dans  cette 
dernière  partie  de  son  mouvement. 

Diaprés  cela,  si  nous  nous  reportons  aux  valeurs  det>  et  bà 
en  fonction  de  I,  c'est  lorsque  Ton  aura 

que  la  bille  cessera  de  glisser  pour  commencera  rôttler.  Cettft 
valeur  de  t  est  comprise  entre  les  valeurs 

'-fg'      '-'If' 

pour  lesquelles  on  a  t?  =  o  ou  co  ==  o.  Si  ^  est  plus  grand 

que  \  -^,  co  s'annulera  avant  f ,  et  le  roulement  qui  suc- 

cédera  au  glissement,  se  fera  dans  le  sens  de  la  vitesse  ««. 

Si,  au  contraire,  ^  est  plus  petit  que  |  —- ,  v  s'annulera 

avant  o),  et  la  bille  roulera  en  revenant  vers  son  point  de 

départ.  Enfin ,  si  ^  est  égal  à  \  -j-^ ,  r  et  co  s'annuleront 

en  même  temps,  et  la  bille,  au  lieu  de  rouler  dans  un  sens 
ou  dans  l'autre,  restera  immobile  sur  le  billard. 

Dans  le  cas  général,  où  l'ax^  autour  duquel  s'effectue  la 
rotation  initiale  de  la  bille  n'est  pas  perpendiculaire  à  la  di- 
rection du  mouvement  de  son  centre,  le  frottement  qu'elle 
éprouve  change  à  chaque  instant  la  direction  de  ce  dernier 
mouvement,  c'est-à-dire  que  la  bille  se  meut  en  ligne  côUrbé. 
C'est  ainsi  qu'on  peut  se  rendre  compte  des  effets  que  l'on 
produit  au  jeu  de  billard,  en  donnant  à  une  bille,  à  la  fois 
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un  mouvement  de  translation  et  un  mouvement  de  rotation 
autour  de  son  centre. 

§  258.  RoulemefU  d'un  cylindre  pesant  sur  un  plan 
ineliné,  —  Supposons  qu'un  cylindre  homogène  descende  en 
roulant  sur  un  plan  incliné,  sous  la  seule  action  delà  pesan- 
teur, de  telle  manière  que  son  axe  de  figure  reste  toi^ours 
parallèle  à  la  trace  horizontale  du  plan.  La  vitesse  angu- 
laire du  corps,  dans  son  mouvement  de  rotation  autour  de 
son  axe,  va  en  s'accélérant ,  de  même  que  la  vitesse  de  son 
centre  de  ginivité;  et  cela  ne  peut  avoir  lieu  qu'autant  que 
ce  coi*ps  éprouve  de  la  part  du  plan  une  réaction  tangeu* 
tieile  F|dirigée  en  sens  contraire  du  mouvement  de  son  centre 
de  gravité.  Si  nous  désignons  par  M  la  masse  du  cyliudi'e, 
par  R  son  rayon,  ptr  v  la  vitesse  de  son  centre  de  gravité, 
par  0)  la  vitesse  angulaire  avec  laquelle  il  tourne  autour  de 
ce  point,  et  par  <p  Fangle  que  le  plan  incliné  fait  avec  Tho- 
rizon,  nous  aurons 

M^sîn(p  —  F 

pour  la  somme  des  projections  des  forces  extérieures  sur  la 
direction  du  mouvement  du  centre  de  gravité,  et  par  suite 
ce  mouvement  sera  déterminé  par  Téquation 

dv  .  F 

nous  aurons  aussi  FK  pour  la  somme  des  moments  des  forces 
extérieures  par  rapport  à  l'axe  du  cylindre,  de  sorte  que  le 
mouvement  de  rotation  autour  de  cet  axe  sera  déterminé 
par  l'équation 

d(M)  _     F\\ 

Ki         2m/-^  ' 

ou  bien,  en  remplaç;ml  le  moment  d'inertie  ii/zir'  par  sa 
valeur  -;  MR'  (§  238), 

rfo)  _  2F 

3«""MR' 
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Mais  r  doit  être  égal  à  Ku  »  puisqu'il  y  a  i*ouleinent  du  cy- 
lindit*  sur  le  pian  :  on  en  déduit 


d*oti 


F        2F 


3 


Le  frottement  que  le  cylindre  éprouverait  de  la  part  du  plan, 
s1l  glissait  au  lieu  de  rouler,  serait  égal  à  fMg  cos  (f  j  en  dési- 
gnant par/  le  coefficient  de  frottement;  la  réaction  Fque  le 
plan  exerce  sur  le  cylindre,  quand  il  y  a  simplement  roule- 
ment, ne  pouvant  pas  être  supérieure  a  ce  frottement,  il  faut 
qu*on  ail 


-^i— I  </Mycoscp, 


c'est-à-dire 


tangy  <  3/ 

Lorsque  cette  condition  est  remplie,  le  cylindre  roule  sur  le 
pUn,  et  Ton  trouve  les  valeurs  de  v  et  co  au  moyen  des  rela- 
tions établies  précédemment,  dans  lesquelles  on  remplace  F 

,       Masinqp 
par  sa  valeur  — ^-- — I . 

3 

Si  Ton  avait 

lang(p  >  '6J\ 

le  cylindre  ne  roulerait  pas  sur  le  plan  ;  mais  il  glisserait,  et 
le  frottement  qu'il  éprouverait  le  ferait  également  tourner 
autour  de  son  axe.  £n  désignant  par  F  ce  frottement ,  on 
aurait  encore  pour  déterminer  r  et  ot) ,  les  équations 

liv  .  V       .     d(ù       2F 

seulement,  au  lieu  de  chercher  la  valeur  de  F  de  manière 
que  l'on  ait  o  =  Ro) ,  on  devrait  supposer 
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F=/M|/COS^. 

Dans  ce  qui  précède,  nous  avons  négligé  la  résistance  au 
roulement  à  laquelle  lé  cylindre  eftt  soumis  pendant  qu'il 
roule  sur  le  plan.  Voici  comment  on  pourrait  en  tenir 
compte.  Cette  résistance  au  roulement,  que  nous  pouvons 
assimiler  à  un  couple  (§  255),  n*influe  pas  directement  sur 
le  mouvement  du  centre  de  gravité  du  cylindre  ;  en  sorte  que, 
si  la  réaction  tangentlelle  du  plan  sur  le  cylindre  est  tou- 
jours désighée  par  F,  on  aura  encore 

dv  .  F 

Pour  trouver  Téquation  du  mouvement  de  rotation  dn  cylin* 
dre  autour  de  son  axe,  nous  observerons  que  le  moment  du 
couple  dont  il  vient  d'être  question  peut  être  représenté  par 
kMgcos(fj  k  étant  une  quantité  qui  dépend  uniquement  de 
la  nature  des  surfaces  qui  se  touchent  ;  la  somme  des  mo- 
ments des  forces  extérieures  par  rapport  à  Taxe  du  cylindre 
est  donc  égale  à 

FR  --A:M^cos(j)  : 

et  par  suite  on  a 

r/o)  _  FK  — ArM^cos'p  __  2£  _^  2A-^cosy 
Tt  î^^  »IR  R* 

En  exprimant  ensuite  que  v  est  égal  à  Rw,  on  trouve  pour 

F  la  valeur 

et  par  conséquent,  on  tenant  compte  de  cette  valeur  de  F, 
on  peut  déterminer  complètement  v  et  w.  On  voit  que,  si  la 
résistance*  au  roulement  n'agit  pas  directement  pour  modi- 
fier le  mouvement  du  centre  de  gravité,  elle  n'en  influe  pas 
moins  sur  ce  mouvement  en  raison  de  Faugmentation  qu'elle 
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fait  subir  à  ia  réaclion  taiigentielle  F  du  plan  sur  ie  cv- 
lindix*. 

On  voit  que,  lorsqu'un  cylindre  roule  sur  un  plan  incliné, 
dans  les  circonstances  que  nous  venons  d'indiquer,  Faccélé- 
ration  du  mouvement  de  son  centre  de  gravité  est  plus 
petite  que  celle  du  mouvement  d'un  point  matériel  pesant , 
qui  glisserait  le  long  de  ce  plan  sans  en  éprouver  de  frotte- 
ment ,  et  cela  lors  même  que  Ton  ne  tient  pas  compte  de  la 
résistance  au  roulement.  Cela  tient  à  ce  que  la  pesanteur 
détermine  en  même  temps  le  mouvement  de  translation  du 
cylindre  le  long  du  plan,  et  son  mouvement  de  rotation  sur 
lui-même.  Le  travail  développé  par  la  pesanteur,  pendant 
que  le  centre  de  gravité  du  cylindre  descend  d'une  certaine 
iMiutelirj  doit  produire  non -seulement  Taccroissement  de 
de  force  vive  de  la  masse  entière  du  corps  supposé  con- 
centré à  son  centre  de  gravité,  mais  encore  raccroissement 
de  force  vive  de  ce  corps  dans  son  mouvement  autour  de  son 
centre  de  gravité  (g§  290  et  235). 


-•^c 


CHAPITRE  IV. 


MOUVEMENT     DES      FLt'IDES. 


§    259.    ÉqutiMs    dlflérentlelles    ém   «•mYeaiMt 

étm  fl«ldle«.  —  Lorsqu'un  fluide  est  eu  mouvement  sous 
ractîoii  de  diverses  forces,  ou  peut  lui  étendre  la  notion  que 
nous  avons  acquise  relativement  à  la  pression  en  un  point 
quelconque  d'une  masse  fluide  en  équilibre  (§  212).  Cette 
notion  repose  essentiellement,  il  est  vrai,  sur  l'hypothèse  de 
la  fluidité  parfaite,  hypothèse  qui  ne  peut  pas  être  admise 
complètement,  quand  il  s'agit  d'un  fluide  en  mouvement;  en 
effet  l'expénence  prouve  qu'il  se  développe  un  certain  frot- 
tement dans  le  glissement  des  diverses  parties  d'un  fluide 
les  unes  sur  les  autres,  et  que  ce  frottement  est  d'autant 
plus  grand  que  la  vitesse  de  glissement  est  elle-même  plus 
grande  :  mais  on  peut  regarder  les  choses  comme  se  passant 
de  la  même  manière  que  s'il  s'agissait  d'un  fluide  parfait,  et 
que  le  frottement  qui  se  développe  en  réalité  fut  une  force 
extérieure  appliquée  aux  diverses  molécules  de  ce  fluide 
parfait. 

D'après  cela,  on  voit  que  Ton  peut  distinguer,  en  chaque  . 
point  de  1  espace  occupé  par  un  fluide  en  mouvement,  et  à 
un  instant  quelconque  :  1*"  la  pression  qui  a  lieu  en  ce  point, 
3^  la  masse  spécifique  du  fluide  au  même  point,  3*^  enfin  la 
vitesse  de  la  molécule  qui  y  est  située.  Si  Ton  rapporte  les 
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positions  des  divers  points  du  fluide  à  trois  axes  coordonnés 
rectangulaires ,  la  connaissance  complète  de  la  vitesse  dont 
il  vient  d*étre  question  suppose  celle  de  ses  trois  compo- 
santes t/,  UtyUQy  parallèles  aux  axes  des  Sy  des  y  et  des  z  ;  de 
sorte  qu'on  y  joignant  la  pression  p  et  la  masse  spécifique  p, 
cela  fait  cinq  quantités  dont  on  doit  connaître  les  valeni^s, 
pour  que  le  mouvement  du  fluide  soit  c(mnu.  Ces  cinq 
quantités,  considérées  pour  un  même  point  de  Tespace,  va- 
rient en  général  avec  le  temps  /  ;  d'ailleurs,  à  un  même  ins- 
titut, elles  varient  aussi  quand  on  passe  d'un  point  de  Tes- 
pace  à  un  autre  point,  c'est-à-dire  quand  on  fait  varier  les 
coordonnées  or,  y,  z  du  point  auquel  elles  se  rapportent  :  ce 
sont  donc  des  fonctions  de  t,  x^  y,  z.  Nous  allons  établir  les. 
équations  différentielles  qui  peuvent  senir  à  déterminer  ces 
cinq  fonctions  inconnues. 

D*après  le  théorème  de  d'Alembert,  pour  trouver  les  équa- 
tions du  mouvement  d'un  système  matériel  quelconque ,  on 
peut  exprimer  qu'il  y  a  équilibre  entre  les  forces  qui  lui  sont 
appliquées  et  les  forces  d'inertie  de  ses  différents  points. 
Nous  pouvons  donc  ici  nous  appuyer  sur  la  théorie  de  l'é- 
quilibre des  fluides,  pour  établir  les  équations  que  nous  cher- 
chons. Considérons  en  particulier  une  molécule  située  au  point 
dont  les  coordonnées  sontj*,  y,  z\  désignons  par  jjjiyji^ 
les  projections  de  son  accélération  totale  sur  les  trois  axes, 
et  par  X,  Y,  Z  les  trois  projections  de  l'accélération  totale 
que  lui  communiquerait  la  résultante  des  forces  extérieures 
auxquelles  elle  est  soumise,  si  elle  était  libre.  Nous  devons 
exprimer  que  l'équation  différentielle  (ift)  du  §  214  est  sa- 
tisfaite quand  on  y  remplace  X,  Y,  Z  par  X  —y,  Y  — /i, 
Z  —  ji  ;  ou  bien,  ce  qui  revient  au  même,  que  la  fonction  p 
satisfait  aux  trois  équations 

2-o(x-y,,  |-p(ï-y,).  *=P(z-y.). 

Remarquons  maintenant  que ,  pendant  le  tem   ps     <  ;    . 
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coordonnées  »,  ^i  z  de  la  molécule  que  nous  considéroDS 
s'accroissent  de  udt,  Uxdt^  uidt'i  et  que  par  conséquent  Tac- 
croissement  qu'éprouve  la  composante  ti  de  sa  vitesse  a  pour 
valeur 

on  aura  donc  pour  la  composante  j  de  l'accélération  totale 
de  celte  molécule 

du   ^      du    ^         du  ,        du 

Si  Ton  détermine  de  môme  les  valeurs  de  /i ,  et  jij  et  que  Ton 
substitue  les  résultats  ainsi  obtenus  dans  les  équations  dif- 
férentielles précédentes,  on  trouvera 


\  dp du2         dui  dui  dui 

Nous  avons  donc  déjà  trois  équations  auxquelles  doivent 
satisfaire  nos  cinq  fonctions  inconnues  p^^^  u,  ui,  Ui, 
Voyons  comment  nous  pourrons  en  trouver  deux  autres. 

Nous  observerons  d'abord  que  la  masse  spécifique  p  est 
nécessairement  liée  aux  vitesses  u,  t^i,  U2  des  diverses  mo- 
lécules ,  indépendamment  de  toute  considération  des  forces 
qui  leur  sont  appliquées.  En  effet,  si  Ton  connaissait  u^  Ui^ut^ 
en  fonction  de  of,  y,  z,  et  t,  le  mouvement  de  la  masse  fluide 
serait  comprétement  connu  ;  on  pourrait  savoir  où  sont  si- 
tuées ù  un  instant  quelconque  les  diverses  molécules  qui 
occupaient  primitivement  des  positions  données  ;  on  pour- 
rait savoir  en  particulier  quelles  sont  les  molécules  qui  se 
trouvent  à  cet  instant  à  rintérieur  d'un  élément  quelconque 
de  volume,  et  par  conséquent  quelle  est  la  masse  totale  du 
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fluide  contenu  dans  cet  élément  :  donc  on  pourrait  en 
conclure  la  valeur  de  la  masse  spécifique  du  fluide  relative 
au  point  de  l'espace  où  cet  élément  de  volume  est  placé.  Pour 
trouver  la  relation  qui  existe  entre  Uj  ui^ujy  et  p,  considérons 
le  fluide  contenu  au  bout  du  temps  / ,  dans  un  parallélipi- 
pède  rectangle  dont  les  arêtes,  parallèles  aux  axes  coor^ 
donnés,  aient  pour  valeurs  les  quantités  infiniment  petites 
^,  Y},  C;  voyons  ce  qu'est  devenu  ce  fluide  à  la  fin  du  temps 
/  -+•  dt^  en  vertu  du  déplacement  de  ses  diverses  molécules, 
et  exprimons  que  sa  masse  est  la  même  dans  les  deux  cas. 
Il  est  aisé  de  voir  que  le  fluide  dont  il  s'agit ,  affectant  la 
forme  d'un  parallélipipède  rectangle  à  la  fin  du  temps  t, 
pourra  être  regardé  comme  ayant  encore  la  forme  d'un  pa- 
rallélipipède à  la  fin  du  temps  t  +  dt\  que,  les  arêtes  de  ce 
nouveau  parallélipipède  faisant  entre  elles  des  angles  dont 
chacun  diffère  infiniment  peu  d'un  angle  droit,  son  volume 
ne  diffère  du  produit  de  ses  trois  arêtes  que  d'une  quantité 
infiniment  petite  du  second  ordre  par  rapport  à  lui-même, 
en  sorte  qu'on  peut  le  considérer  comme  étant  égal  à  ce 
produit  ;  enfin  que,  par  une  raison  semblable ,  chacune  des 
arêtes  du  nouveau  parallélipipède  peut  être  regardée  comme 
égale  à  sa  projection  sur  l'axe  coordonné  avec  lequel  elle 
fait  un  angle  infiniment  petit.  Désignons  par  jt,  y,  z  les 
coordonnées  du  sommet  du  parallélipipède  primitif  qui  est 
le  plus  voisin  de  l'origine  des  coordonnées  ;  de  sorte  que  les 
coordonnées  du  sommet  opposé  soient  J?-l-Ç,y-i-ri,r-|-C. 
Pendant  le  temps  rf/,  x  s'accroît  de  udt  ;  ^  -+-  Ç  s'accroît 

donc  de  I  w-i-  Ç  ^1  c//,  et  par  suite  l'arête  du  parallélipi- 
pède qui  était  parallèle  à  l'axe  des  x  à  la  fin  du  temps  / ,  et 
qui  avait  pour  valeur  \  s'accroît  de  \  -.-  di.  Le  volume  du 
parallélipipède  dont  il  s'agit  devient  donc  égal  à 
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à  la  fin  du  temps  i  +  di.  Si  nous  multipHoiis  le  volume  pri- 
mitif Ç  77  (de  ce  parallélipipède  par  la  masse  spécifique  p 
qui  correspond  au  temps  t  et  au  point  dont  les  coordonnées 
sont  X,  y,  2,  nous  aurons  la  masse  du  fluide  renfermé  dans 
ce  volume  à  la  fin  du  temps  /.  En  multipliant  de  même  le 
nouveau  volume  dont  nous  venons  de  trouver  Texpressiou, 
par  ce  que  devient  p  lorsqu'on  y  fait  croître  i  de  dij  x  de 
lêdt,  y  de  Utdt^  et  z  de  u^dij  c'est-à  dire  par 

'        dt  dx  dy  dz 

on  aura  la  masse  du  même  fluide  considéré  à  la  fin  du  temps 
/  +  dt.  Ces  deux  masses  devant  être  égales,  on  en  conclut 
facilement  la  relation 

(du   ,duidu2\dp^      dp    ^       dp    ,        dp 
'   \dx       dy        dz  J  ^  dt  dx         '  dy^    ^  dz        ' 

que  Ton  peut  mettre  sous  la  forme  plus  simple 

dt         dx  dy  dz 

Outre  celte  équation  (A),  nous  pouvons  en  trouver  une  autre 
qui  nous  sera  fournie  par  la  nature  du  fluide.  S'il  s*agit  d*uii 
fluide  incompressible ,  homogène  ou  hétérogène ,  la  inassi' 
spécifique  d'une  portion  infiniment  petite  quelconque  du 
fluide  restera  toujours  la  même ,  de  quelque  inanièœ  que 
cette  portion  du  fluide  se  déplace  :  donc,  d'après  ce  qui  pré- 
cède, on  aura 

dt  dx  dy  dz 

et  par  suite  l  équation  (A^  se  réduira  à 
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^       ^        dui 

dx'^TjJ^'d^  —  ^' 

S'il  s*agit  d*iin  fluide  élastique,  auquel  la  loi  de  Mariotte  soit 
applicable,  on  aura 

P  =  ^p  7 
k  étant  un  coefficient  constant.  En  général,  la  connaissance 
de  la  nature  du  fluide  fournira  une  relation  entre  la  masse 
spécifique  p  et  la  pression  p  que  cette  masse  spécifique  per 
met  au  fluide  de  supporter,  et  cette  i*elation,  dont  les  deux 
exemples  que  nous  venons  de  citer  (p  =  constante ,  />  =  Ap; 
ne  sont  que  des  cas  particuliers,  étant  jointe  aux  équations 
(a) ,  (ifr) ,  complétera  le  système  d*équations  nécessaires 
ponr  déterminer  les  inconnues  p,  p,  u,  Ut,  ui,  en  fonction 
de  t,  X,  y,  z. 

L'intégration  de  ces  équations  différentielles  introduira 
des  fonctions  arbitraires  qui  devi*ont  être  déterminées  d'a- 
près les  cii*constaiices  initiales  du  mouvement,  et  aussi  dia- 
prés les  conditions  dans  lesquelles  se  trouve  la  surface  du 
fluide  considéré,  qui  peut  se  mouvoir  le  long  de  parois  fixes, 
ou  bien  éprouver  sur  sa  surface  libre  des  pressions  cons- 
tantes ou  variables,  suivant  des  lois  données. 

Il  est  a  peine  nécessaire  d'ajouter  que  les  quatre  théo- 
rèmes généraux  démontrés  dans  le  premier  chapitre  de  ce 
livre  sont  applicables  au  mouvement  d'une  masse  fluide 
quelconque  ;  (*t  que ,  toutes  les  fois  que  leur  application 
pourra  suffire  pour  arriver  aux  résultats  que  l'on  cherche, 
on  devra  s'en  contenter,  sans  recouiir  aux  équations  difTi'»- 
rentielles  qui  viennent  d'être  établies. 

§  260.  Mouvement  permanent  d'an  ilnlde.  —  Lors  • 
que  le  mouvement  d'un  fluide  est  tel  que,  pour  chaque  point 
de  l'espace  dans  lequel  le  fluide  se  meut ,  les  cinq  quanti- 
tés pj  p,  1/,  i/i,  '/'i,  conservent  constamment  les  mêmes  va- 
leurs, ces  quantités  ne  changeant  que  quand  on  passe  d'un 
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point  à  un  autre  de  l'espace  dont  il  s'agit,  on  dit  que  W 
mouvement  du  fluide  est  permanent.  Pour  donner  un 
exemple  de  ce  genre  de  mouvement,  on  peut  citer  le  mouve- 
ment des  eaux  dans  les  fleuves  et  les  rivières  ;  les  circons> 
tances  qui  caractérisent  le  mouvement  permanent  s'y  trouvent 
à  très-peu  près  réalisées.  Dans  un  pareil  mouvement,  chaque 
molécule  ne  conserve  pas  nécessairement  la  même  vitesse  ; 
mais  les  diverses  molécules  qui  viennent  successivement 
passer  par  uu  même  point  de  l'espace  y  prennent  des  vi- 
tesses de  même  grandeur  et  de  même  direction.  Il  est  aisé 
de  voir  que  toutes  les  molécules  qui  viennent  ainsi  passer 
par  un  même  point  de  l'espace  se  suivent  constamment ,  et 
parcourent  toutes  la  même  trajectoire  ;  l'ensemble  de  ces 
molécules,  réparties  le  long  de  leur  trajectoire  commune, 
constitue  ce  qu'on  nomme  un  filet  du  fluide  en  mouvement. 

D'après  la  définition  même  du  mouvement  permanent,  les 
dérivées  partielles  des  quantités  />,  p,  m,  Ut,  uu  prises  par 
rapport  à  /,  sont  toutes  nulles.  Ces  cinq  quantités  ne  sont 
fonction  que  des  trois  variables  indépendantes^,  y,  z.  Il  en 
résulte  une  simplification  notable  dans  les  équations  qui 
servent  à  les  déterminer. 

§  261.  Écoulement  permanent  d^un  liquide  peMinl 
par  un  orifice.  —  Supposons  qu'un  vase  renferme  un  li- 
quide pesant ,  et  qu'un  orifice  de  petites  dimensions  soit 
pratiqué  dans  la  paroi  du  vase,  de  telle  sorte  que  le  liquide 
puisse  s'écouler  en  le  traversant.  A  partir  de  l'instant  où  l'é- 
coulement commence,  le  liquide  sort  avec  une  vitesse  qui 
croît  assez  rapidement;  bientôt  cette  vitesse  d'écoulement 
cesse  d'augmenter,  ot  si  le  niveau  du  liquide  est  entretenu 
constant  dans  le  vase,  par  un  moyen  quelconque,  le  mouve- 
ment devient  permanent.  Nous  allons  nous  proposer  de  dé- 
terminer la  vitesse  avec  laquelle  le  liquide  sort  du  vase, 
loi'sque  la  pernraiienco  du  mouvement  a  été  ainsi  établie. 

i\ous  admettrons  que  l'oriliee  est  [XMTé  dans  une  paroi 
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sans  épaisseur,  pour  ne  pas  avoir  à  tenir  compte  de  Tin- 
flueuce  que  la  surfece  intérieure  d'un  orifice  pratiqué  dans 
une  paroi  épaisse  peut  exercer  sur  Técoulement  du  liquide; 
nous  admeurom,  en  outre,  que  les  molécules  liquides  tra- 
versent Toriice  avec  des  vitesses  égales,  dirigées  toutes  per- 
pendiculairement an  plan  de  Torifice  ;  enfin  nous  suppose- 
rons que  la  surface  libre  du  liquide  dans  le  vase  a  une  étendue 
très-grande  par  rapport  à  celle  de  Torifice  déroulement,  de 
sorte  que  le  mouvement  descendant  des  molécules  qui  se 
trouvent  près  de  cette  surface  libre  à  un  instant  quelconque 
s'effectue  avec  une  vitesse  très-petite. 

Appliquons  le  théorème  des  forces  vives  au  mouvement  du 
liquide  pendant  un  élément  de  temps  dt.  Si  nous  désignons 
par  u  la  vitesse  avec  laquelle  les  diverses  molécules  traver- 
sent Torifice  de  sortie,  par  co  Taire  de  cet  orifice,  et  par  p  la 
masse  spécifique  du  liquide,  nous  aurons  tùudt  pour  l'ex- 
pression du  volume  de  liquide  sorti  pendant  le  temps  dt ,  et 
par  conséquent  ^tùudt  pour  l'expression  de  sa  masse. 
Considérons  le  liquide  qui  était  contenu  dans  le  vase  au 
commencement  du  temps  cff,  entre  la  surface  libre  à  laquelle 
il  se  termine  vers  le  haut  et  le  plan  de  l'orifice  de  sortie  ;  et 
voyons  ce  qu'est  devenu  ce  liquide  à  la  fin  du  temps  dt. 
Pendant  le  temps  infiniment  petit  dont  il  s'agit^  un  volume 
tùtidt  de  liquide  traverse  l'orifice  ;  en  même  temps  les  mo- 
lécules qui  étaient  d'abord  sur  la  surface  libre  s'abaissent  de 
manière  à  parcourir  dans  leur  ensemble  un  espace  ayant 
également  pour  volume  a)ti<//,  puisque  le  volume  total  du 
liquide  qne  nous  considérons  no  change  pas.  Si  nous  com- 
parons les  conditions  dans  lesquelles  se  trouve  ce  liquide  au 
commencement  et  à  la  fin  du  temps  df^  nous  verrons  qu'à 
ces  deux  instants  il  se  compose  d'une  partie  commune, 
(*omprise  entre  le  plan  de  l'orifice  et  la  surface  sur  laquelle 
sont  venues  se  placera  la  fin  du  temps  dt  les  molécules  qui 

étaient  sur  la  surfiice  libre  au  commencement  de  re  temps  ^ 

3r,. 
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de  plus,  les  molécules  placées  de  la  même  manière,  dans 
celle  pallie  commune,  sont  animées  des  mêmes  vilesses 
dans  les  deux  cas,  puisque  le  mouvemeni  esl  supposé  per- 
manent :  donc  Taccroissement  de  la  force  vive  du  liquide 
tout  entier,  pendant  le  temps  dt^  se  réduit  à  la  différence 
qui  existe  entre  la  force  vive  du  liquide  de  volume  tàiudl 
qui  traverse  rorifice  pendant  ce  temps,  et  la  force  vive  d'une 
quantité  de  liquide  de  même  volume  prise  immédiatement  au- 
dessous  de  la  surface  libre.  Mais  celle  dernière  force  vive 
peut  être  négligée,  puisque  nous  admettons  que,  près  de  la 
surface  libre,  le  liquide  descend  très-lentement  :  on  aura 
donc  simplement 

p^udt  X  w' 

pour  raccroissemenl  de  force  vive  dont  il  s*agit. 

Le  travail  de  la  pesanteur,  dans  le  mouvement  que  nous 
étudions ,  peut  s'obtenir  facilement  de  la  manière  suivante. 
Observons  que  le  centre  de  gravité  du  liquide  tout  entier 
que  nous  considérons  éprouverait  le  même  déplacenuMit 
pendant  le  temps  dt,  si ,  au  lieu  que  toutes  les  molécules  dt* 
ce  liquide  se  mclieiit  en  mouvemeni  pour  se  rapprocher  de 
rorifice  de  sortie,  il  n\  avait  qu*une  tranche  iiitiniinciil 
mince  de  volume  ttitidl  qui  passât  de  la  surface  libre  à  lori,- 
fice,  le  reste  du  liquide  ne  changeant  nullement  d(^  position  : 
le  travail  de  la  pesanteur  sur  le  liquide  tout  entier,  pendant 
le  temps  <//,  peut  donc  s  obtenir  en  nuiltiplianl  Ir  poids 
pgoudt  de  celte  tranche  par  la  distance  //  du  centre  dr 
gravité  de  l'orilice  de  sortie  an  plan  horizontal  qui  forme  la 
surface  libre  du  liquide  dans  le  vase  (§  173). 

Le  liquide  n'étant  soumis  qu'à  Taction  de  la  pesanteur,  el 
le  frottement  que  ses  molécules  éprouvent  dans  leur  glisse- 
ment les  unes  sur  les  autres  et  sur  les  parois  du  vase  éiani 
négligé,  on  aura,  d'après  le  théorème  des  forces  vives, 

otàiviit  X  w"=  2.  ogfàudi  x  It  ; 
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d'où  l'on  rire 

H  =  y/2gh. 

Telle  est  la  vitesse  avec  laquelle  s'effectue  Técoulemeut  per- 
manent du  liquide  à  travers  Torifice,  dans  les  circonstances 
où  nous  nous  sommes  placés.  On  voit  que  cette  vitesse  est 
précisément  celle  qu'acquerrait  un  corps  pesant,  en  tombant, 
sans  vitesse  initiale,  d'une  hauteur  égale  à  h. 

Si  l'on  supposait  que  le  liquide  fût  soumis  à  une  même 
pression  extérieure  sur  la  surf*ace  libre  et  à  l'orifice  d'écou- 
lement, comme  cela  a  lieu  à  très-peu  près  lorsque  l'écoule- 
ment se  produit  au  milieu  de  notre  atmosphère,  on  arriverait 
eixrore  au  même  résultat  :  cette  pression  qui  s'exerce  de 
part  et  d'autre,  et  qui  s'équilibrerait  d'elle-même  sur  le  li- 
quide supposé  immobile,  ne  donne  lieu  qu'à  un  travail  nul 
dans  le  mouvement  dont  ce  liquide  est  animé,  dé  sorte  que 
la  vitesse  d'écoulement  n'en  dépend  en  aucune  manière. 

Le  volume  du  liquide  qui  sort  du  vase  pendant  le  temps 
di  étant  égal  à  diudtj  le  volume  du  liquide  qui  s'écoule 
pendant  l'unité  de  temps  a  pour  valeur  œw  outù)/ 2gh  : 
c'est  ce  qu'on  nomme  la  dépense.  L'expérience  montre  qu'il 
ne  s'écoule  pas  réellement  une  quantité  de  liquide  aussi 
grande  que  celle  qu'indique  cette  formule  ;  \SL,dépense  effec- 
tive n'est  guère  que  les  0,62  de  la  dépense  théorique  dont 
nous  venons  de  trouver  l'expression.  Cela  tient  à  ce  que  les 
molécules  liquides  qui  traversent  l'orifice  de  sortie  ne  se 
meuvent  pas  suivant  des  directions  parallèles;  les  filets  li- 
quides, à  l'intérieur  du  vase,  convergent  de  tous  côtés  vers 
l'oritice,  et  cette  convergence  ne  disparait  complètement 
que  lorsque  les  molécules  ont  déjà  parcouru  une  certaine 
distance  en  dehors  du  vase  :  la  veine  liquide,  en  un  mot,  se 
conlracle  à  parlii'  de  l'orifice,  au  lieu  d'être  cylindrique 
comme  nous  l'avions  supposé.  Mais ,  s'il  est  inexact  de  rai- 
sonner comme  nous  l'avons  fait,  toute  inexactitude  disparaît 
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en  i^emplaçant  l'orifice  de  sortie  par  la  section  contractée 
de  la  veine,  c'est-à-dire  par  la  section  faite  dans  cette  veine 
au  point  où  les  filets  liquides  sont  devenus  sensiblement  pa- 
rallèles entre  eux.  Ainsi,  ce  qu'il  y  avait  de  défectueux  dans 
notre  hypothèse  n'influe  pas  sur  la  vitesse  d'écoulement,  qui 
a  bien  réellement  pour  valeur  V'  ^gh  ;  cela  n'a  d'influence 
que  sur  la  valeur  de  la  dépense,  qui  doit  être  regardée 
comme  égale  à  wVsi/A,  (à  étant  l'aii^e  de  la  section  con- 
tractée de  la  veine,  et  non  pas  l'aire  de  Toriflce,  comme  nous 
l'avions  trouvé  d'abord. 

Si  l'orifice  est  muni  d'un  ajutage  cylindrique,  et  si  le  li- 
quide traverse  cet  ajutage  en  coulant  le  long  de  ses  parois, 
les  circonstances  de  l'écoulement  ne  sont  plus  les  mêmes 
que  précédemment.  La  veineliquideprésenie,  immédiatement 
après  sa  sortie  de  l'orifice,  la  forme  cylindrique  que  nous 
lui  avions  attribuée  tout  d'abord  :  l'action  de  l'ajutage  feit 
complètement  disparaître  la  convergence  des  filets  liquides 
aussitôt  qu'ils  pénètrent  h  son  intérieur.  Dans  ce  cas,  la  dé- 
pense doit  nécessairement  être  exprimée  par  wti,  w  étant 
l'aire  de  l'orifice;  ou  bien  par  (»)\/  ^gh,  si  la  vîtese  u  a 
pour  valeur  V^gh.  L'expérience  indique  encore  que  la 
dépense  effective  est  plus  petite  que  la  dépense  théorique 
ff^V^ghj  et  qu'elle  nen  est  que  les  0,82.  Cela  tient  à  ce 
que  la  vitesse  d'écoulement  du  liquide  est  inférieure  à  y/  ^gh  ; 
la  présence  de  l'ajutage,  en  obligeant  les  filets  liquides  qui 
étaient  convergents  dans  le  vase  à  devenir  brusquement  pa- 
rallèles dès  qu'ils  traversent  l'orifice,  occasionne  une  perte 
de  force  vive  qui  se  manifeste  par  une  diminution  dans  la 
vitesse  d'écoulement  du  liquide.  Si  nous  désignons  par  p  le 
rapport  de  la  dispense  effective  à  la  dépense  théorique,  rap- 
port que  Ton  désigne  souvent  sous  le  nom  de  coefficient  de 
dépense^  la  dépense  effective  aura  pour  expression 
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Cl  la  vitesse  u  avec  laquelle  le  liquide  sVk;oulc  sera  égale  à 


Ainsi  la  vitesse  d'écoulement  u  est  celle  avec  laquelle  le  li^ 
quide  coulerait  à  travers  un  orifice  percé  en  mince  paroi,  si 
la  hauteur  de  la  surface  libi*e  du  liquide  dans  le  vase  au-dessus 
du  centre  de  gravité  de  l*orifice  était  fA^A.  La  hauteur  dont 
il  s'agit  étant  en  réalité  A,  on  voit  que  Tajutage  eylindiî- 
que  a  pour  effet  de  rendre  complètement  inutile  la  portion 
h  —  fil' A  de  cette  hauteur;  h — fx' A,  ou  ce  qui  revîeut  au 

même  —  (-5 — 1|,  est  ce  qu'on  nomme  la  perte  de  charge 

due  à  l'sgutage  cylindrique. 

§  262.   Ecoulement   permanent   d'an    gai   par  «n 

#rl0ee.  —  Supposons  qu'un  gaz,  contenu  dans  un  réservoir, 
s'écoule  en  dehors  uniquement  en  vertu  de  sa  force  expan- 
sive,  par  un  orifice  de  petites  dimensions,  pratiqué  dans  une 
paroi  mince  de  ce  réservoir;  et  que,  la  pression  iutérieure 
et  la  pression  extérieure  étant  entretenues  constantes,  l'écou- 
lement soit  devenu  permanent.  Nous  allons  chercher  à  dé- 
terminer la  vitesse  avec  laquelle  le  gaz  traverse  l'orifice. 

Soit  Cl)  l'aire  de  l'orifice,  et  u  la  vitesse  que  possède  une 
molécule  de  gaz  lorsqu'elle  le  traverse,  vitesse  que  nous  sup- 
poserons être  la  même  pour  toutes  les  molécules,  et  dont 
nous  regarderons  la  direction  comme  étant  perpendiculaire 
au  plan  de  l'orifice.  Pendant  le  temps  dt^  il  sortira  du  ré- 
sei*voir  un  volume  de  gaz  égal  à  tùudt  y  et  .la  masse  de  ce 
gaz  aura  pour  valeur  pou  (//,  p  étant  la  masse  spécifique 
du  gaz  dont  il  s'agit,  dans  les  circonstances  où  il  se  trouve 
à  sa  sortie  du  réser>'oir.  Désignons  par  P  la  pression  qui  est 
entretenue  constante  dans  le  réservoir,  ou  au  moins  dans 
toutes  les  parties  qui  ne  sont  pas  très-rapprochées  de  l'ori- 
fice ;  et  par  P'  la  pression  constante,  dans  l'espace  où  se 
rend  le  gaz  à  sa  sortie  du  réservoir  :  P'  est  nécessairement 


s 
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plus  petit  que  P.  Sî  nous  prenons  le  gaz  qui  traverse  Tori- 
iice  pendant  le  temps  di,  et  dont  le  volume  est  alors  (àudt, 
et  que  nous  remontions,  par  la  pensée,  à  toutes  les  positions 
que  ce  gaz  a  occupées  antérieurement,  à  divers  instiiuts  éloi- 
gnés les  uns  des  autres  du  même  intervalle  de  temps  di, 
nous  verrons  sans  peine  que  ces  positions  ne  se  pénètrent 
pas,  mais  qu'elles  sont  contiguës  les  unes  aux  autres;  nous 
verrons,  de  plus,  que  Tensemble  de  ces  positions  successives 
de  la  quantité  infiniment  petite  de  gaz  que  nous  considérons, 
forme  une  masse  gazeuse  totale  complètement  identique 
avec  le  gaz  qui  existe  à  un  instant  donné  dans  la  portion 
du  réservoir  à  laquelle  correspondent  ces  diverses  positions 
successives.  Le  gaz  renfermé  dans  le  réservoir  se  tit)nve, 
par  là,  divisé  en  une  infinité  de  parties  infiniment  petites, 
de  même  masse,  dont  chacune  vient  prendre  la  place  de 
celle  qui  est  immédiatement  à  côté  d*elle ,  pendant  le 
temps  dt. 

Si  nous  considérons  ime  de  ces  portions  infiniment  peti- 
tes du  gaz,  située  assez  loin  de  Torifice  pour  que,  dans  tous 
ses  points,  elle  soit  soumise  à  la  pression  P,  nous  voyons  que 
cette  portion  de  gaz  vient  successivement  prendre  la  place 
de  toutes  les  autres  portions  de  même  masse  qui  se  trouvent 
entre  elle  et  Tonfice;  que  son  volume  s'accroît  peu  à  peu,  à 
mesure  qu'elle  a  à  supporter  une  pression  plus  faible,  jus- 
qu'à devenir  égal  à  tùudty  à  l'instant  où  elle  traverse  Tori- 
fice,  et  où  elle  n'est  plus  soumise  qu'à  la  pression  F  ;  et 
qu'en  même  temps  les  vitesses  de  ces  diverses  molécules , 
très-petites  d'abord,  vont  en  augmentant,  jusqu'à  devenir 
égales  à  ?/.  Prenons,  à  un  instant  quelconque,  la  totalité  du 
gaz  contenu  dans  l'espace  abemriy  fig.  119,  que  celte  por- 
tion infiniment  petite  parcourt,  depuis  la  position  abcab'r. 
où  elle  supporte  la  pression  P,  jusqu'à  l'orific^e  de  sortie  mn  ; 
et  appliquons-lui  le  théorème  des  forces  vives,  pendant  le 
temps  infiniment  petit  di.  Ce  gaz  total,  étant  considéré  dans 


Fig.  119. 
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les  deux  positions  abemn,  a'AVmVt',  qu'il  oe(!U|>e  au  com- 
mencement et  à  la  fin  du  temps 
dtj  contiendra  évidemment 
une  partie  commune  a'b'cmn^ 
dont  les  différents  points  au- 
ront une  même  vitesse  dans 
les  deux  cas,  en  vertu  de  la 
permanence  du  mouvement; 
Taccroissement  de  sa  force  vive 
pendant  le  temps  dt  se  réduira 
donc  à  Texcès  de  la  force  vive 
du  gaz  innm'n'  qui  a  traversé 
Torifice  pendant  ce  temps,  sur 
celle  du  gaz  de  même  masse  ,  qui  occupait  la  position 
abc  ab'c  au  commencement  de  ce  temps  df.  Si  nous  négli- 
geons cette  deniière  force  vive  de  la  couche  gazeuse  abc  a'b'c% 
dont  les  différents  points  ne  sont  animés  que  d'une  très-pe- 
tite vitesse,  nous  aurons  simplement  la  force  vive  du  gaz 
mnm'n',  c'est-à-dire 

()0ur  l'accroissement  de  force  vive  du  gaz  total  abetnn  pen- 
dant le  temps  dt. 

Évaluons  maintenant  la  somme  des  travaux  développés 
pendant  le  temps  dt  par  les  forces  qui  agissent  sur  les  divei*- 
ses  parties  du  gaz  total  abcmn.  Ces  forces  se  réduisent  aux 
actions  répulsives  qui  s'exercent  entre  les  divei'ses  molé- 
cules du  gaz,  et  aux  pressions  qu'il  éprouve  aux  différents 
points  de  sa  surface,  puisque  nous  supposons  que  l'écoule- 
ment est  uniquement  dii  à  la  force  expansive  de  ce  gaz,  et 
par  conséquent,  que  ses  molécules  ne  sont  soumises  ù  au- 
cune force  extérieure,  telle  que  la  pesanteur.  Pour  trouver 
le  travail  dii  aux  pressions  que  le  gaz  éprouve  sur  sa  sur- 
face, considérons  d  abord  la  pression  P  qui  s'exerce  dans 
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lous  les  poÎDls  de  ia  surface  abc.  Soil  9  uu  élémeot  de  celle 
surface,  et  e  l^épaisseur  de  la  couche  abca'b'e  près  de  l'élé- 
menl  o-;  Po*  est  ia  pression  supportée  par  cel  élément,  et 
Ptfe  est  le  travail  que  produit  cette  pression  élémentaire 
pendant  le  temps  dt,  pendant  lequel  la  surface  abc  vient 
se  placer  en  a'b'o'\  donc  le  travail  dû  a  la  pression  P,  qui 
S'exerce  sur  toute  la  surface  abc^  est  égal  à  PxSae ,  c'est- 
à-dire  égal  au  produit  de  P  par  le  volume  de  la  couche  ga- 
zeuse abc  a'b'c.  On  trouverait  de  même,  que  le  travail  dû  à 
la  pression  P'  s'exerçaut  sur  la  surface  mn  ^  pendant  que 
celle  surface  passe  de  mn  en  jn'n,  est  égal  au  produit  de  F 
par  le  volume  mnmn.  Mais,  de  ces  deux  travaux,  le  pre- 
mier est  positif,  et  le  second  est  négatif;  d'ailleurs,  leurs 
valeurs  absolues  sont  égales,  puisque  abcaVc  et  mnm'n 
sont  les  deux  volumes  que  prend  une  même  masse  de  gaz, 
sous  les  pressions  P  et  F,  et  que  ces  volumes  sont  en  raison 
inverse  des  pressions  P  et  P',  d'après  la  loi  de  Mariolte  : 
donc,  la  somme  des  travaux  développés  par  les  pressions 
que  le  gaz  abcmn  supporte  sur  toute  sa  surface,  pendant  le 
temps  dl,  est  égale  à  zéro. 

Il  ne  nous  reste  plus  qu'à  détonninei*  \v  travail  développé 
par  les  actions  moléculaires,  dans  le  gaz  dont  il  s'agit,  pen- 
dant (|u'il  passe  de  la  position  ahcmn  à  la  position  a'b'c  mn. 
Nous  observerons,  potir  cela,  que  ce  travail  total  est  égal  à 
la  somme  des  travaux  dus  aux  forces  moléculaires  dans  les 
diverses  couches  dont  nous  regardons  le  gaz  total  comme 
composé,  couches  dont  chacune  vient  prendre  la  place  de 
la  couche  voisine,  pendant  le  temps  infiniment  petit  dt  ;  et, 
par  conséquent,  il  est  le  même  que  la  somme  des  travaux 
développés  par  les  forces  moléculaires  dans  une  seule  de 
ces  couches,  pendant  qu'elle  passe  de  la  position  abca'b'e  ia 
la  position  minn'n' .  Cherchons  donc  à  déterminer  l'expres- 
sion de  celte  dernière  sonnne  de  travaux,  et  pour  cela  con- 
sidérons d'une  manière  générale  le  travail  dû  aux  forces 
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moléculaires  d*un  gaz  qui  se  dilate,  en  passant  du  volume  V 
à  un  volume  plus  grand  V.  Soïip  la  pression  qu'il  faudrait 
exercer  sur  toute  la  surface  de  ce  gaz  pour  le  maintenir  en 
équilibre,  lorsque  .sou  volume  a  pris  une  valeur  quelcon- 
que V  comprise  entre  V  et  Y'.  D  après  le  théorème  du  travail 
virtuel ,  applique  à  Téquilibre  qui  vient  d'être  indiqué ,  la 
somme  des  travaux  dus  aux  forces  moléculaires  de  ce  gaas, 
lorsque  son  volume  s*accroît  d*une  quantité  infiniment  petite 
dvy  est  égale  et  de  signe  contraire  à  la  somme  des  travaux 
développés  en  nu^me  temps  par  la  pression  p  qui  s'exerce 
aux  différents  points  de  sa  surface;  mais,  si  Ton  répète  ici 
le  raisonnement  qui  vient  d'être  fait  pour  trouver  le  travail 
du  à  la  pression  P  s'exerçant  sur  la  surface  abc,  fig.  119, 
on  reconnaît  que,  dans  le  cas  dont  nous  nous  occupons  main* 
tenant,  la  somme  des  travaux  dus  à  la  pression  p  appliquée 
à  toutes  les  parties  de  la  surface  du  gaz,  est  égale  à — pdr: 
donc,  pendant  que  le  gaz  se  dilate,  de  manière  que  son  vo- 
lume passe  de  la  valeur  v  à  la  valeur  r-\-dv,  les  forces  mo- 
léculaires qui  agissent  entre  ses  diverees  parties  développent 
des  travaux  dont  la  somme  est  égale  à  pdv.  Or,  d'après  la 
loi  de  Mariotte,  on  a 

P'V 
P=  —  ^ 

F  étant  la  valeur  que  prend  la  pression  p,  lorsque  v  devient 
égal  à  y  ;  il  s'ensuit  que  la  somme  de  travaux  que  nous 
venons  de  déterminer  peut  s'écrire  sous  la  forme 

P'V  ^ . 

V 

et  que,  par  conséquent,  le  travail  total  du  aux  forces  molé- 
culaires, pendant  que  le  gaz  passe  du  volume  V  au  volume 
V,  a  pour  valeur 


P'V    /^  =  P'V7.  ~. 
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Appliquons  celle  formule  au  cas  que  nous  avons  spécialc- 
menl  en  vue,  cVsl-à-dire  au  cas  d*uue  coUclie  gazeuse  qui 
passe  de  la  posilion  abcàh'e ,  fig,  119,  où  elle  supporte  la 
pression  P,  à  la  posilion  mnmn\  où  elle  supporte  la  pres- 
sion P';  et  observons  que  le  rapport  des  deux  volumes 
qu'elle  a  dans  ces  deux  positions,  esterai  au  rapport  inverse 
des  pressions  P  et  F,  el  que  d'ailleurs  le  volume  \'  est  égal 
à  tùudt:  nous  trouverons  ainsi 

P 

V'iùudtL  |p 

pour  l'expression  de  la  somme  des  ii*avaux  dus  aux  foixTS 
moléculaires  de  cette  couche,  et  par  conséquent  aussi  de 
la  somme  des  travaux  développés  par  les  foiTes  molécu- 
laires du  gaz  ahcmn ,  pendant  que  ce  gaz  passe  à  la  posi- 
tion a'b'cm'n'. 

Nous  aurons  donc,  en  appliquant  le  théorème  des  for- 
ces vives 

p 

ùci)  u  Ut.  ir  =  2 1*'  (jiudt,  L  —,  ; 

d'où,  en  observant  que  p  est  la  masse  spécilique  du  ^azsous 
la  pression  P',  el  posant  en  conséquence 

P'  =  A:p, 
nous  tirons 


V' 


net 


Telle  est  la  vitesse  avec  laquelle  le  gaz  s'écoule  à  travers 
rorifice  oo. 

D'après  <e  (jni  précède ,  le  volume  du  gaz  (pii  traverse 
l'orilice  pendant  l'unité  de  tenq)s  doit  être  égal  à  o)w,  en  siq)- 
posant  toutefois  que  ce  volume  soil  mesuré  sons  la  pression  V. 
L'expérience  montre  que  celle  valeur  de  la  dépende  est  trop 
grande,  ce  qui  lient  à  ce  que  la  veine  gazeuse  se  contracte  à 
sa  sortie  de  l'orifice,  au  lieu  d'étie  cylindrique  comme  nous 
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Tavoiis  sup|)osé.  Les  choses  se  passent  de  la  mi^me  manière 
que  dans  récoulemeul  d'un  liquide  par  un  orifice,  et  tout  ce 
que  nous  avons  dit  à  Toccasion  de  ce  dernier  écoulement 
(§  261),  pour  expliquer  la  différence  entre  les  résultats  de 
la  théorie  et  ceux  de  Tobservation,  pourrait  être  répété  ici. 
Nous  devons  dire  cependant  que ,  dans  le  cas  d*un  ga/ ,  les 
considérations  théoriques  que  nous  avons  développées  ne 
sont  complètement  confonnes  à  la  réalité,  quand  on  substi- 
tue la  section  contractile  de  la  veine  à  rorifice  de  sortie, 
qu*auUint  que  le  rapport  des  piTSsions  P  et  P'  est  peu  diffé- 
rent de  TuniU;  :  s*il  en  était  autrement,  on  ne  serait  pas  dans 
le  vf*ai  en  regardant  la  pression  comme  étant  égale  à  F  dans 
toute  rétendue  de  la  section  contractée  de  la  veine  gazeuse, 
parce  que  cette  veine  se  dilaterait  au  delà  de  sa  section 
rx)ntractée,  ce  qui  indiquerait  un  excès  de  la  pression  qui 
sVxerce  à  son  intérieur  sur  la  pression  environnante. 

L'action  de  la  pesanteur  sur  un  gaz  qui  s'écoule  dans  les 
conditions  que  nous  venons  d'étudier,  n'a  évidemment  qu'une 
induencc  insignifiante  sur  les  résultats ,  et  on  peut  en  con- 
s<'»(|uence  ne  pas  en  tenir  compte. 

§  26»'^.  Monvemeiil  permaneiil  d'un  liquide  pesant 
danfi  on  tnyau.  —  Dans  les  deux  questions  que  nous  ve- 
nons de  traiter  (§§  261  et  262) ,  nous  avons  regardé  le 
liquide  on  le  gaz  dont  il  s'agissait  comme  jouissant  de  la 
fluidité  parfaite  ;  nous  n'avons  tenu  compte  en  aucune  ma- 
nière» (les  frottements  que  les  molécules  fluides  exercent  les 
unes  sni*  les  autres.  Les  résultats  auxquels  nous  sommes 
parvenus  sont  cependant  d'accord  avec  ceux  que  fournit 
l'expérience,  pourvu,  bien  entendu,  que  l'on  fasse  attention 
à  la  conti*action  de  la  veine  fluide ,  ainsi  que  nous  l'avons 
dit.  Cela  provient  de  ce  que,  dans  l'un  et  l'autre  des  deux 
c^s  que  nous  avons  étudii's ,  les  moléc|ile^  fluides  ne  pren- 
nent une  vitesse  un  peu  gi*ande  que  dans  le  voisinage  de 
l'orifice  vers  lequel  elles  se  dirigent  ;  de  sorte  que  le  frotte- 
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meut  qui  se  développe  entre  ces  molécules,  et  qui  crott  avec 
leur  vitesse,  n'agit  d'une  mauière  uu  peu  sensible  que  dans 
une  petite  portion  de  Tespace  total  que  le  fluide  occupe,  ei 
n*a  en  conséquence  qu'une  très-faible  influence  sur  l'écoule- 
ment du  fluide.  Mais  il  n'en  est  plus  de  même  lorsqu'il  s'agit 
d'un  fluide  qui  coule  dans  un  tuyau  d'une  grande  longueur; 
l'influence  du  frottement  se  fait  alors  sentir  d'une  manière 
très-notable  C'est  dans  un  pareil  mouvement  que  le  frotte- 
ment des  fluides  a  été  étudié  :  nous  allons  voir  quels  sont 
les  résultats  auxquels  on  est  parvenu  à  ce  sujet. 

Considérons  d'abord  le  mouvement  permanent  d'un  liquide 
pesant  dans  un  tuyau  dont  la  section  transversale  est  partout 
la  même.  Il  est  aisé  de  voir  que  le  mouvement  de  chaque 
molécule  doit  être  uniforme  dans  toute  la  longueur  du 
tuyau.  Mais  les  diverses  molécules  ne  se  meuvent  pas  toutes 
avec  une  même  vitesse  ;  celles  qui  sont  tout  pi'ès  des  parois 
du  tuyau  se  meuvent  très-lentement,  et  à  mesure  qu'on  s'é- 
loigne de  ces  parois  pour  se  rapprocher  de  l'axe  du  tuyau , 
ou  en  trouve  dont  les  vitesses  sont  de  plus  en  plus  grandes  : 
le  liquide  tout  entier  peut  être  regardé  comme  formé  de 
couches  cylindriques  concentriques,  qui  glissent  les  unes 

dans  les  autres,  et 
dont  les  vitesses  sont 
d'autant  plus  petites 
que  leurs  rayons  sont 
plus  grands. 

Les  diverses  molé- 
cules liquides  étant 
animées  de  mouve- 
ments uniformes,  les 
forces  qui  agissent 
*  sur  chacune  d'elles 
^*^'  *^^*  doivent  se  faire  équi- 

libre, et  pai*  cons<Mjueiit  il  doit  en  être  de  même  de  toutes 
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les  forces  appliquées  à  la  portion  de  liquide  comprise 
entre  deux  sections  transversales  AB,  CD,  fig.  120;  la 
somme  des  projections  de  ces  forces  sur  Taxe  du  tuyau  doit 
donc  être  nulle.  Désignons  par  (ù  Taire  de  la  section  du 
tuyau  ;  par  /  la  longueur  de  la  portion  de  tuyau  ABCD  ; 
par  ff  Tangle  que  Taxe  de  ce  tuyau  fait  avec  la  verticale  ; 
par  z'  et  z"  les  distances  des  centres  M,  N  des  deux  sec- 
Uont  AB,  CD  à  un  plan  horizontal  HH  ;  par  p  la  masse  spé- 
cifique du  liquide  ;  et  par  F  une  force  appliquée  au  liquide 
ABCD,  en  sens  contraire  de  son  mouvement,  et  capable  de 
produii-e  le  nn>me  effet  que  Tensemble  des  frottements  que  ce 
liquide  éprouve.  Soit  de  plus  p'ia  pression  moyenne  dans  le 
section  AB,  et  p"  la  pression  analogue  dans  la  section  CD.  Le 
liquide  ABCD  est  soumis  1°  à  la  force  p'o)  qui  agit  sur  la  sec- 
tion AB,  dans  le  sens  du  mouvement  ;  2°  à  la  pression  p^w 
qui  agit  sur  la  section  ('D,  en  sens  contraire  de  la  précé- 
dente ;  3"  ù  son  poids  qui  a  pour  (expression  pgrw/,  et  dont  la 
projection  sur  Taxe  du  tuyau  a  pour  valeur  p^co/cos^p,  ou  bien 
fjgrj)  (z' — r")  ;  ^r  à  la  force  F  qui  agit  en  sens  contraire  du 
mouvement.  Donc,  d'après  ce  qui  précède,  on  doit  avoir 

;?'&)  —  p^*)-|-p^o«)  (^  —  2")  —  F=o. 

Celte  relation  permet  de  déterminer  F,  lorsque  Ton  connaît 
les  autres  quantités  qui  y  entrent,  quantités  qui  peuvent 
être  facilement  déterminées.  Des  expériences  nombreuses, 
discutées  par  Prony,  lui  ont  fait  voir  que  la  force  F  peut 
être  représentée  par  l'expression 

e  étant  le  périmètre  de  la  section  du  tuyau,  u  la  vitesse 
moyenne  du  liquide  dans  une  section  quelconque,  et  a,  (3  deux 
coefficients  constants  pour  un  même  liquide.  Le  facteur  /e 
sert  de  mesure  à  la  surface  par  laquelle  le  li<iuide  considéré 
touche  la  paix)i  du  tuyau  ;  il  est  aisé  de  comprendre  que  la 
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force  F  doit  en  effet  (Hre  propoilionnelle  à  cette  surface.  En 
i*emplaçant  F  par  Texpression  que  nous  venons  dlndîquer, 
et  divisant  ensuite  tons  les  termes  par  pâ^o),  la  relation  que 
nous  avons  trouvée  devient 

r  II  I 

■^  —  ^ -H 2'— z"  —  îi  («tl+felM  =o , 

a     3 
a  et  A  étant  mis  au  lieu  de  —  •  — .  Concevons  que  Ton  im- 

^   ?9 
plante  sur  le  tuyau,  aux.  points  A,  C,  des  tubes  verticaux 
ouverts  par  le  haut ,  dans  lesquels  une  portion  du  liquide 
puisse  s'élever  ;  et  que  ce  liquide  s*y  maintienne  immobile 
pendant  que  Técoulement  continue  au-dessous  d*eu\.  Les 

P     P 
quantités —,  ^-- sont  évidemment   les  hauteurs  MP,  NQ 

auxquelles  le  liquide  s'élèvera  dans  ces  tubes  au-dessus  des 
points  M ,  N  ;  et  par  suite 

•»'       *." 

^-^ +.'-."        ' 
P9       p9 

est  la  difTénMice  de  niveau  des  points  P,  Q.  Otte  dernière 
quantité  nVsi  autre  chose  que  la  charge  qui  tend  à  accé- 
lérer le  mouvement  du  liquide  ABCD,  charge  qui  est  entiè- 
rement prrdue  par  Teffcl  du  frottement.  Ainsi 

Ot) 

est  la  perle  de  charge  due  au  froUemenl  dans  la  longueur  / 
du  tuyau  ;  de  sorte  qu(»  la  perte  de  charge  par  mètre  de  loii- 
gueui'  est  exprimée  par 

Prony  a  trouvé  que,  pour  Técoulement  de  Teau  dans  un 
tuyau,  on  doit  prendre 

a  =r.  0,000  01 7  3  ,         />  =  0.000  368  , 
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les  imités  de  lougueur  et  de  temps  étant  le  mètre  et  la  se- 
coude. 

La  loi  qui  vient  d*étre  indiquée,  pour  le  frottement  éprouvé 
par  un  liquide  en  mouvement,  montre  bien  qu*un  liquide  en 
équilibre  peut  être  regai*dé  comme  jouissant  d*une  fluidité 
parfaite,  puisque  ce  frottement  est  d'autant  plus  petit  que  la 
vitesse  est  elle-même  plus  petite,  et  qu'il  se  i*éduit  à  zém 
lorsque  la  vitesse  est  nulle. 

§  264.  lloovenienl  permanent  é*un  gmm  dans  nn 
tnyao.  —  Lorsqu'un  gaz  est  animé  d'un  mouvement  per- 
manent dans  un  tuyau  d'une  grande  longueur,  les  choses  se 
passent  à  peu  près  comme  nous  venons  de  le  dire  pour  un 
liquide  ;  il  y  a  cependant  une  différence  qui  tient  à  ce  que 
le  gaz  se  dilate  à  mesure  qu'il  est  soumis  à  une  pression 
plus  faible.  L'action  de  la  pesanteur  sur  le  gaz  n'ayant  qu'une 
Influence  insignifiante  sur  son  mouvement,  il  est  nécessaire 
que  la  pression  soit  plus  grande  du  côté  d'où  vient  le  gaz 
que  du  côté  vers  lequel  il  marche ,  afin  que  le  frottement 
que  ce  gaz  éprouve  dans  son  mouvement  puisse  être  vaincu 
par  l'excès  de  la  première  pression  sur  la  seconde.  Il  en 
résulte  nécessairement  que  la  densité  du  gaz  décroit  peu  à 
peu  pendant  qu'il  parcourt  le  tuyau ,  et  par  conséquent  que 
sa  vitesse  va  en  augmentant  constamment  ;  car  la  perma- 
nence du  mouvement  exige  que  des  masses  égales  de  gaz 
traversent  en  même  temps  toutes  les  sections  du  tuyau ,  ce 
qui  ne  peut  avoir  lieu  qu'autant  que,  dans  ces  diverses  sec- 
tions, la  vitesse  du  gaz  est  en  vaison  inverse  de  sa  densité. 
Cependant ,  dans  les  circonstances  les  plus  ordinaires ,  le 
rapport  des  pressions  extrêmes  est  peu  différent  de  l'unité; 
la  vitesse  du  gaz  ne  s'accroît  pas  beaucoup  d'un  bout  à 
l'autre  du  tuyau,  et  on  peut  appliquer  à  son  mouvement  ce 
qui  a  été  dit  pour  le  mouvement  permanent  d'un  liquide  dans 
un  tayau,  eii  regardant  sa  vitesse  comme  égale  à  la  moyenne 
de  ses  vitesses  extrêmes.  Kn  se  fondant  sur  ces  ronsidém- 
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llMti  ott  a  i\dconttu  par  re&périeiiea  que  la  perle  de  dian^vi 
par  mètre  de  loiigueuri, occasionnée  par  le  frottement  d«fEU 
oontre  le  tuyau  dans  lequel  il  se  ment,  peut  être  repr^aentëe 
par  rexpression  simple 

té 

Cette  expression  ne  diffère  de  celle  qui  a  été  trouvée  pour 
les  liquides  que  par  la  suppression  du  terme  au ,  suppression 
que  Toii  peut  également  opérer  quand  il  s*agit  d*nn  llquMe 
et  que  la  vitesse  m  est  un  peu  grande.  On  a  trouvé  par  Pex- 
pérlence  que,  quel  que  soit  le  gaz,  on  peut  prendre 

ft=:  0,000  355, 

valeur  qui  diflère  à  peine  de  celle  qui  correspond  an  nou- 

Yçment  de  Feau. 

.  §  265.  Preaal««  exereée  far  «le  wei^ie  UvUd^  wmf 

liipt^  uprfafe  fUmmm,  —  Pour  donner  une  idée  de  la  manière 
4oiit  on  peut  trouver  l'action  qu*un  fluide  en  mouvemeui 
exerce  sur  la  surface  d'un  corps  solide,  nous  considérerons 
le  cas  où  une  veine  liquide  vient 
rencontrer  un  plan  fixe  AB,/?^.  i2i| 
dont  la  direction  est   perpendicu- 
laire à  Taxe  de  la  veine.  Nom  aup- 
u  f' ^  poserons  que  le  plan  est  assez  large 

pour  que  les  filets  liquides ,  déviés 

-^P^r>.  de  leur  route  par  lu  présence  de  ce 

plan ,  finissent  par  être  tous  dirigés 

à  angle  droit  sur  Taxe  de  la  veine. 

Si  le  plan  n'était  pas  maintenu  dans 

rimmobiliu'^  la  veine  le  repousserait 

Fig.  t2i.  devant  elle  ;  concevons  donc  qu'on 

lui  applique  une  force  de  retenue  P,  dirigée  suivant  l'axe  de 

la  veine  et  eu  sens  contraire  du  mouvement  du  liquide ,  et 

proposonswious  de  déterminer  la  grandeur  que  doit  avoir 


celle  forœ  puar  qae  le  plu  mt  cède  pas  i  ractkHi  de  la 
veille  :  il  esi  rbir  qae  noas  aaroas  par  là  la  aiesiire  de  la 
prasîoii  qae  la^eiae  liqaide  eierre  sar  le  plan. 

CoDsidéroas  loat  le  liqpide  qui  se  iroRTe  à  aa  iasiaal 
qaelcoaque  daas  leToisinage  do  plan  AB,  depais  b  sectioa 
iraiisversale  MX  de  la  Teine  josqn  an  conioor  dn  plan,  el  ap* 
pilqiions*lai  le  théorènie  des  quaniilës  de  mouTement  pro- 
jetées sar  an  a\e  -^S  ffh\  eu  consîdéranl  son  monvemeni 
pendant  un  élément  de  temps  di^  et  projetant  les  qaantîtés 
de  mouvement  et  les  impulsions  sur  Taxe  même  de  la  veine. 
SI  BOUS  comparons  le  liquide  dont  il  s  agit ,  dans  les  deux 
positioas  qall  occupe  au  commencement  et  à  la  fin  du  temps 
dty  nous  Tojoosque  dans  ces  deux  positions  il  renferme  une 
partie  commune  ;  cette  partie  est  comprise  entre  la  section 
M'N'  où  se  trouvent,  à  la  fin  du  temps  <//,  les  molécules 
liquides  qui  étaient  dans  la  section  MX  au  commencement 
de  ce  temps,  et  la  limite  correspondant  au  contour  du  plan 
AB  à  laquelle  se  terminait  lo  liquide  considéré  au  commen- 
cement du  temps  di.  L'accroissement  de  la  somme  des  quan- 
tités de  mouvement  projetées  sur  Taxe  de  la  veine  pendant 
le  temps  <//,  sera  donc  simplement  la  différence  entre  la 
soflfime  des  quantités  de  mouvement  projetées  correspondant 
au  liquide  qui  était  compris  entre  MX  et  M'X'  au  commen- 
cement du  temps  <//,  et  la  somme  des  quantités  de  mouve- 
ment projetées  correspondant  à  une  quantité  [égale  de  li- 
quide située  vers  le  contour  du  plan  AB  à  la  fin  de  ce  temps. 
Mais  les  vitesses  d^  toutes  les  molécules  de  ce  dernier  li- 
quide sont,  par  hypothèse,  dirigées  à  angle  droit  sur  Taxe 
de  la  veine  :  donc  la  somme  de  leurs  quantités  de  mouve- 
ment projetées  sur  cet  axe  est  nulle.  Ainsi  raccroissemont 
que  subit  pendant  le  temps  dt  la  somme  des  projections  des 
quantités  de  mouvement  du  liquide  tout  entier  sur  le  même 
axe  se  réduit  à 

— Ofjivdt,  r , 
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en  désignaDt  par  p  la  masse*  spédflque  du  liquide ,  par  m 
l'aire  de  la  secUou  transversale  de  la  veine,  et  par  v  la  vi- 
tesse des  molécules  liquides  qui.composent  cette  veine.  D*ua 
autre  côté  les  actions  que  le  liquide  éprouve  de  la  part  du 
pian  AB  sont  les  seules  forces  extérieures  qui  lui  soient  ap- 
pliquées, et  la  somme  de  leurs  projections  sur  l'axe  de  la 
veine  est  évidemment  égale  à  P  ;  en  sorte  que,  si  l'on  ob- 
serve que  ces  forces  projetées  agissent  en  sens  ooniraire  dn 
mouvement  du  liquide,  on  aura 

— Prff 

pour  l'expression  de  la  somme  de  leurs  impulsions  pendant 
le  temps  di.  Donc,  d'après  le  deuxième  théorème  général  que 
notis  voulons  appliquer  ici,  on  a 

d'où  l'on  tire 

P=zp6DV^ 

Telle  est  la  valeur  de  la  pression  que  la  veine  liquide  exerce 
sur  le  plan  A 6,  dans  les  circonstances  où  nous  nous  sommes 
placés. 


CHAPITRE  V. 


THÉORIK    DU    MOUVEMENT    DES    MACHINES. 


S  266.  HolionM  générales  sur  les  maehine».  —  Si  l*on 
passe  en  revue  les  diverses  espèces  de  machines  qui  sont 
employées  dans  Tindustrie,  on  reconnaît  facilement  qu*elles 
peuvent  être  groupées  dans  deux  classes  bien  distinctes.  Les 
unes  servent  h  vaincre  des  résistances  plus  ou  moins  consi- 
dérables ;  telles  sont  celles  qui  ont  pour  objet  d'élever  de« 
fardeaux,  de  comprimer  ou  de  broyer  des  corps,  de  tournei*, 
de  couper  ou  de  percer  les  bois  ou  les  métaux ,  clc.  Les 
autres  sont  destinées  à  faire  des  ouvrages  qui  demandent  de 
l'adresse  plutôt  que  de  la  force  ;  telles  sont  celles  qui  ser- 
vent à  filer  et  à  tisser  les  matières  textiles ,  à  broder  les 
étoffes,  à  fabriquer  les  dentelles,  etc. 

En  ne  considérant  d'abord  que  les  machines  de  la  pre- 
mière classe,  nous  voyons  qu'elles  sont  employées,  non-seu- 
lement pour  vaincre  des  résistances,  mais  encore  pour  faire 
marcher  les  points  d'application  de  ces  résistances.  Lors- 
qu'une machine  de  cette  classe  est  en  activité  ,  lorsqu'elle 
travaille,  il  y  a  à  la  fois  résistance  vaincue  et  déplacement 
du  point  d'application  de  la  résistance  en  sens  contraire  de 
son  action.  D'ailleurs  il  est  aise  de  voir,  par  divers  exemple» 
simples,  que  le  travail  effectué  par  la  machine  (en  attri- 
buant au  mot  travail  son  acception  vulgaire)  varie  propor- 
tionnellement à  l'intensité  de  la  résistance  vaincue,  lorsque 
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le  point  sur  lequel  ceue  résistance  agit  se  déplace  de  ta 
même  manière  ;  et  aussi  que,  à  égalité  de  résistance  vain- 
cue, le  travail  varie  proportionnellement  au  diemia  que  le 
point  d'application  de  cette  résistance  parcourt  suivant  sa 
direction,  c'est-à-dire  à  la  projection  du  chemin  parcouru 
par  ce  point  sur  la  direction  de  la  force  :  donc,  en  général, 
le  travail  effectué  par  la  machine  est  proportionnel  an  pro- 
duit de  la  résistance  vaincue  par  la  projection  du  chemin  par* 
courupar  lepointd'application  decette  force  sur  sa  direction. 
Cest  pour  cela  que  précédemment  nous  avons  adopté  le  mot 
travail  pour  désigner  un  produit  tel  que  celui  dont  il  vient 
d*èlre  question  (§§  116  à  118).  Hais,  pour  q»'uoe  nachine 
puisse  vaincra  une  résistance  et  Ikire  marcher-  en  même 
temps  le  point  d'application  de  cette  résistance  en  sens 
contraire  de  son  action ,  il  but  qu'une  force  mouvante ,  ou 
une  puissance,  lui  soit  appliquée;  il  fiiut  en  outre  que  le 
point  de  la  machine  sur  lequel  agit  la  puissance  nnrche 
dans  le  sens  de  cette  action  :  il  but  donc  que  la  puissance 
développe  un  certain  travail^  conformément  à  l'acoqitioQ 
que  nous  attribuons^à  cette  expression.  Cetravail|développé 
par  la  puissance,  fait  que  la  machine  soumise  k  son  action 
peut  effectuer  le  travail  correspondantà  la  résistance  qu'elle 
a  à  vaincre.  La  machine  sert  d'intermédiaire  entre  ces  deux 
travaux  :  on  peut  dire  qu'elle  a  pour  objet  de  transmettre 
le  travail  de  la  puissance  au  point  où  la  résistance  est  ap- 
pliquée. 

Les  machines  comprises  dans  la  seconde  des  deux  classes 
que  nous  avons  indiquées  plus  haut  ne  sont  pas  destinées 
directement  à  vaincre  des  résistances.  Mais  l'ouvrage  au- 
quel on  les  emploie  ne  peut  pas  se  faire  saus  qu'il  se  déve- 
loppe des  résistances  accessoires,  telles  que  les  frottements 
entre  les  diverses  pièces  dont  elles  sont  formées  \  il  en  ré- 
sulte que ,  pour  entretenir  le  mouvement  de  ces  machines , 
il  est  encore  nécessaire  de  laire  agir  sur  elles  certaines  puis-« 
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sauces,  el  le  travail  de  ces  puissances  conx'spoiid  au  travail 
OGcasionDc  par  les  résistances  accessoires  dont  il  vient  d*étre 
question. 

Ainsi  on  peut  dii*e  d'une  manière  générale  que  les  ma-^ 
chines  soni  des  appareils  qui  setn^eni  à  iranstnetire 
le  travail  des  forces.  Nous  allons  voir  de  quelle  manière 
s'effectue  cette  transmission  du  travail  par  rinterinédiaiit^ 
des  machines. 

§  2G7.  TrfmKmlKfilon  du  travail  danN  le»  maehlneci. 
—  C'est  par  Tapplicatioii  du  théorème  géii(»ral  des  forces 
vives  (§  230)  à  Tensemble  des  corps  qui  t'ont  partie  d'une 
machine  en  mouvement,  que  nous  arriverons  à  nous  faire 
une  idée  nette  sur  la  transmission  du  travail  dans  cette  ma-, 
chine.  Pour  faire  cette  application ,  nous  distinguei'ons , 
parmi  les  diverses  forces  qui  agissent  sur  la  machine,  celles 
dont  le  travail  est  positif,  el  celles  dont  le  travail  est  néga- 
tif. Les  premières,  dont  les  directions  font  à  chaque  instant 
des  angles  aigus  avec  les  chemins  élémentaires  parcourus 
par  leui*s  points  d'application,  sont  les  forces  mouvantes , 
ou  les  puissances  ;  les  dernières,  dont  les  directions  font  au 
contraire  des  angles  obtus  avec  les  déplacements  de  leurs 
points  d'application,  sont  les  foi-ces  résistantes  ou  les  résis- 
tances. Le  travail  d'une  force  mouvante  est  désigné  spécia- 
lement sous  le  nom  de  travail  mo/^i/ry  et  celui  d'une  force 
i*ésistante ,  considéré  en  valeur  absolue,  c'est-à-dire  indé- 
pendamment du  signe  —  dont  il  est  affecté,  se  nomme  par 
opposition  travail  résista  ni,  La  somme  des  travaux  déve* 
loppés  pendant  un  temps  quelconque  par  les  divei*ses  forces 
mouvantes  qui  agissent  sur  une  machine,  constitue  ce  qu*on 
nomme  le  travail  moteur  totale  ou  simplement  le  travail- 
moteur,  correspondant  à  ce  temps;  et  de  même  on  douue  le 
nom  de  travail  résistant  totale  ou  simplement  de  travail, 
résistant,  à  la  somme  des  valeurs  absolues  des  travaux  dus- 
au\  forces  l'ésistantes  pendant  le  m^me  temps. 
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Cela  posé,  si  uuus  coDsidérons  lo  inoiivenient  d*iiue  ma- 
chine pendant  un  intei'vane  de  temps  quelconque,  et  si  nous 
désignons  par  T»  le  travail  moteur  total  développé  pendant 
ce  temps,  et  par  Tr  le  travail  résistant  total  con*espondant, 
nous  aurans  T.,  —  Tr  pour  la  somme  des  travaux  de  toutes 
les  forces  qui  agissent  sur  la  machine  pendant  le  temps 
dont  il  s*agit  :  donc,  d'après  le  théorème  général  des  forces 
vives,  on  aui*a 

V  niv^  —  2 mr„=  =  2  ( T.  —  T.).  (a) 

Cette  équation  exprime  que  Taccroissement  total  de  lu  forci* 
vive  de  la  machine,  pendant  le  temps  que  Ton  considère,  est 
égal  au  double  de  Texcès  du  travail  moteur  sur  le  travail 
résistant,  pendant  le  même  temps;  elle  renferme  en  elle- 
même  toute  la  théorie  de  la  transmission  du  travail  dans  les 
machines. 

Supposons  d*abord  que  le  mouvement  de  la  machine  soit 
uniforme,  c'est-à-dire  que  la  vitesse  de  chacun  de  ses  points 
reste  constamment  la  même.  Le  premier  membre  de  Féqua- 
tion  (a)  est  nul,  quel  que  soit  rinlenalle  de  temps  auquel 
cette  équation  se  rapporte  :  donc  le  travail  moteur  T^  est 
constamment  égal  au  travail  résistant  Tr.  Ainsi  la  machine 
transmet  le  travail  développé  par  l<»s  forces  mouvantes  aux 
points  sur  lesquels  agissent  les  forces  résistantes,  sans 
que  la  grandeur  de  ce  travail  ait  subi  aucune  modification. 
Dans  le  cas  particulier  où  la  machine  nVst  soumise  cprà  une 
seule  puissance  et  à  une  seule  résistance,  runiforniité  du 
mouvement  (Mitrahie  coinm(^  conséquence  que  le  travail  de 
la  puissance  est  égal  à  celui  de  la  résistance;  ou,  en  d'autres 
termes,  que  la  puissance  et  la  résistance  sont  entre  elles  dans 
le  rapport  invei*se  des  chemins  parcourus  dans  le  même 
temps  par  leurs  points  d'application,  et  suivant  leurs  diivc- 
tions  respectives  :  d'où  Ton  conclut  la  maxime,  bien  cuniiue, 
que  ce  quou  gagn^  en  force,  ati  le  perd  en  vitesse. 
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Lorsqu'une  imichinc  ne  se  meut  pas  nniforménient,  Téga- 
lilé  des  travaux  moteur  et  résistant  T,„ ,  Tr,  cori*espondaiil  à 
un  intervalle  de  temps  quelconque,  n'existe  plus.  Mais,  dans 
ce  cas,  le  mouvement  de  la  machine  est  habituellement  pé- 
riodique ;  c'est-à-dire  que  ce  mouvement  s'accélère  et  se  ra- 
lentit alternativement,  de  telle  manière  que  la  vitesse  de 
chacun  des  points  de  la  machine  reste  toujours  comprise 
entre  certaines  limites.  Si  Ton  considère  une  des  périodes 
de  temps  qui  se  succèdent,  et  qui  sont  telles  qu'au  commen- 
cement et  à  la  fui  de  chacune  d'elles  les  vitesses  des  divei-ses 
parties  de  la  machine  sont  les  mêmes,  il  est  clair  que,  pour 
cette  période,  le  premier  membre  de  l'équation  (à)  est  égal 
à  zéro,  et  par  conséquent  le  second  l'est  aussi  :  donc  le  tra- 
vail moteur  T„ ,  développé  pendant  cet  intervalle  de  temps, 
est  égal  au  travail  résistant  Tr  correspondant.  Ainsi,  quoi- 
que Tp,  et  Tr  ne  soient  pas  égaux  pour  chaque  élément  du 
temps,  l'égalité  de  ces  deux  quantités  peut  être  regardée 
comme  existant  en  moyenne,  pendant  toute  la  durée  de  la 
marche  périodique  de  la  machine;  puisqu'elle  a  lieu  pour 
une  quelconque  des  périodes  de  mouvement  dont  nous  ve- 
nons de  parler,  et  par  conséquent  aussi  pour  le  temps  formé 
d'un  nombre  quelconque  de  ces  périodes. 

Si  l'on  applique  l'équation  (n)  à  la  totalité  du  temps  peiH 
dant  lequel  la  machine  se  meut,  c'est-à-dire  au  temps  com- 
pris entre  l'instant  où  elle  comnienc<>  à  se  mettre  en  monve- 
nienr  et  Tinstant  où  elle  s'arréK»,  on  voit  que  !(•  premier 
membre  de  l'équation  est  nul,  puisqut^  chacun  des  deux 
U*rincs  qui  le  «composent  est  nul  séparément  :  donc,  pendant 
ce  temps  toud,  on  a  encore  T,„  =  Tr.  De  telle  sorte  que, 
(juelles  que  soient  les  variations  du  mouvement  de  la  ma- 
chine, le  travail  développé  par  les  forces  mouvantes  qui  lui 
sont  appliquées,  pendant  tout  le  temps  qu'elle  est  en  mar- 
che, est  toujours  égal  au  travail  développé  dans  le  mémo 
temps  par  les  forces  résistantes. 
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L'équation  (a)  nous  montre  encore  que,  si  la  force  vive 
2  mv^  de  la  machinOy  à  la  fin  d'un  certain  intenralle  de  tenpSi 
Oit  ploê  grande  que  la  force  vive  Smt^^eorre^MMidantaH 
commencement  de  cet  intervalle  de  tempe»  T.  est  plus  grand 
qne  Jri  et  de  même,  que,  si  la  force  vive  finale  est  pina  pe* 
tile  que  la  force  vive  initialOi  T»  est  plue  petit  qne  Tr.  Oa 
voit  par  là  comment  varie  le  mouvônent  de  la  machinei 
•ttivant  que  le  travail  moteur  eet  supérieur  ou  inférieur  so 
travail  résistant.  Tant  que  Ton  a  T.=Tr,  la  force  vive  de 
la  machine  reste  la  même.  Si  T«  devient  plu^  grand  que  T,, 
le  mouvement  de  la  machiner  s'accélère;  sa  force  vive  aug* 
mente  d'une  quantité  égale  au  double  de  l'excès  de  T.  sur 
Tr.  Si,  au  contraire,  T.  devient  plus  petit  que  Tr,  le  mou* 
vement  de  la  machine  se  ralenUt»  et  sa  fisroe  vive  diminue 
dn  double  de  l'excès  de  Tr  sur  T«.  On  peut  dire  diaprés  cela 
que,  lorsque  T»  est  plus  grand  que  Tr,  le  travail  molear 
T«  se  décompose  en  deux  parties  respectivement  égales  à 
T»  ei  T.— -Tr;  la  première  de  ces  deux  parties  du  travail 
moteur  permet  à  la  machine  d*efiectaer  le  travail  Tr  corres- 
^pondant  aux  résistances  qui  lui  sont  appliquées  ;  et  la  se- 
conde partie  détermine  raccroisscmeot  do  la  force  vive  de 
la  machine.  Lorsque,  au  conlraire,  T»  est  plus  petit  que  Jn 
le  travail  moteur  T»  ne  peut  occasionner  la  production  que 
d'une  portion  du  travail  résistant,  portion  qui  est  égale  à 
T«;  quant  à  l'autre  ponion  Tr  — T»  de  ce  u-avail  résistants 
elle  est  produite  aux  dépens  de  la  force  vive  de  \â  machine, 
qui  diminue  d'une  quantité  correspondante.  Les  choses  se 
passent  comme  si,  dans  le  premier  cas,  l'excès  du  travail 
moteur  sur  le  travail  résistant  s'emmagasinait  dans  la  masse 
totale  de  la  machine,  sous  forme  de  foiTc  vive;  et  si,  dans 
le  second  cas,  l'excès  de  travail  moteur,  ainsi  emmagasiné 
précédemment,  reparaissait  pour  occasionner  la*  production 
d'une  quantité  de  travail  résistant  pi*écisément  égale  à  celle 
que  cet  excès  de  travail  moteur  aui'ait  pu  produire  directe- 
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nient.  Un  comprend  par  là  comment  il  se  fait  que  Tunifor- 
mité  du  mouvement  de  la  machine  n'est  pas  nécessaire,  pour 
que  cette  machine  transmette  le  travail  qu'elle  reçoit,  sans 
en  changer  la  valeur  totale. 

Au  commencement  du  mouvement  d'une  machiiK',  pen- 
dant tout  le  temps  compris  entre  Tinstant  où  elle  part  du  re- 
pos et  celui  où  elle  arrive  à  l'état  de  mouvement  régulier 
qu'elle  doit  ensuite  conserver,  le  travail  moteur  Tm  surpasse 
le  travail  résistant  Tr  d'une  quantité  égale  à  la  moitié  de  la 
force  vive  que  possède  la  machine  à  la  iin  de  ce  temps.  A 
partir  de  là,  et  pendant  tout  le  temps  que  la  machine  cou- 
sei*ve  son  mouvement  régulier  ou  périodique,  les  travaux 
moteur  et  résistiint  sont  égaux,  ainsi  que  nous  Tavons  dit. 
Mais,  à  la  fin,  lors(|ue  la  machine  part  de  son  mouvement 
régulier  pour  revenir  à  l'état  de  repos,  Tr  surpasse  Tm  d'une 
quantité  égale  à  la  moitié  de  la  force  vive  que  la  machine 
perd  :  la  portion  du  travail  moteur  qui  avait  été  employée 
tout  d'abord,  pour  amener  la  machine  à  son  état  de  mouve- 
meut  régulier,  et  qui  était  dissimulée  dans  cette  machine 
sous  forme  de  force  vive,  reparait  donc  à  la  fin,  et  occasionne 
la  production  d'une  quantité  égale  de  travail  résistant. 

§  268.  On  voit  par  ce  qui  précède  qnc ,  dans  tous  les 
casy  une  machine  transmet  la  totalité  du  travail  qui  lui  est 
appliqué,  sans  en  changer  la  valeur.  Si  cette  transmission 
intégrale  du  travail  par  l'intermédiaire  de  la  machine  ne 
s'effectue  pas  complètement  dans  chacun  des  éléments  du 
temps  total  pendant  lequel  la  machine  est  en  marche,  il  se 
produit,  entre  ces  divers  éléments  de  temps,  des  compensa- 
tions telles  qu'en  définitive  aucune  portion  du  travail  moteur 
confié  à  la  machine  ne  se  trouve  perdue.  Mais  il  faut  bien 
fkire  attention  que,  pour  arriver  à  un  paiTil  résultat,  nous 
avons  dû  tenir  compte  du  travail  dévelop|K»  par  toutes  les 
forces  appliquées  à  la  machine,  sans  aucune  exception;  et 
nous  savons  que,  pour  cela,  on  doit  considérer  aussi  bien 
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los  foires  iiiténeiii*es  que  les  forces  extérieui-es  (g  2.1(r..  Or, 
parmi  les  forces  qui  jouent  le  l'oie  de  foires  résistantes,  il  y 
en  a  de  deux  espèces  :  1**  celles  qui  sont  nécessairement  ap- 
pliquées à  la  machine  d'apW^s  Tobjet  auquel  elle  est  desti- 
ner, c'est-à-dire  celles  qui  correspondent  au  travail  même 
c|ue  Ton  se  propose  de  produire  par  l'emploi  de  la  machine; 
2*"  celles  qui  se  développent  dans  les  divei*scs  paities  de  la 
machine,  par  suite  de  son  mouvement,  comme  les  frotte- 
ments entre  les  pièces  solides  dont  la  machine  est  formée, 
et  qui  n*ont  lien  de  commun  avec  le  tnivail  en  vue  duquel 
la  machine  est  employée.  Les  forces  résistantes  de  la  pre- 
mière espèce  sont  souvent  désignées  sous  le  nom  de  réiii- 
tances  utiles;  et  celles  de  la  seconde  espèce  sous  le  nom  de 
rêsistaneeê  passives.  Le  travail  développé  par  les  K^is- 
tiiices  utiles  se  nomme  travail  utile. 
Désignons  ce  travail  utile  par  T„  ,  et  posons 

Tr  =  W  +  -ïf  : 

le  terme  T/-  représentera  le  travail  du  aux  résistances  pas- 
sives. Nous  avons  vu  (jue,  si  l'on  considère  le  inoiiveinenl 
d'une  machine  dans  son  ensemble,  le  travail  résistant  Tr.  est 
toujours  égal  au  travail  moteur  T»,  :  mais  le  travail  utile 
Tu  est  inférieur  au  travail  moteur  T«  d'uiK»  quantité  égale 
au  travail  IV  du  aux  résistances  passives.  De  sorte  (jue,  s'il 
est  vrai  de  dire  que  les  machines  transniettenl  la  totalité  du 
travail  moteur  qui  leur  («st  confié,  sans  (pi  aucune  partie  de 
ce  travail  soit  perdue,  on  peut  ajouter  ({u'une  portion  de  ce 
travail  transmis  est  mal  employée  :  c'est  la  portion  qui  cor- 
respond au  travail  résistant  Tf  du  aux  résistances  passives. 
Plus  cette  poi'liou  T^  du  travail  moteur  total  'r«  est  grande, 
plus  la  machine  est  mauvaise.  Pour  voir  si  une  machine  est 
plus  ou  moins  bonne,  on  considère  le  rapport 

r„ 
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(lu  iravail  iitîlo  au  iravail  moteur;  la  niacliiiic  esi  (rautanl 
ineillcure  que  ce  rapport,  toujours  inférieur  ù  Tunité ,  se  rap- 
proche davantage  de  cette  limite  :  ce  rapport  est  ce  qu'on 
nomme  le  rendement  de  la  machine. 

Il  est  clair,  d*api*ès  ce  qui  a  été  dit  précédemnnmt  (§  267), 
que  Ton  doit  éviter  autant  que  possible  tout  ce  qui  peut  occa- 
sionner des  pertes  de  force  vive  dans  une  machine  ;  c*est-à- 
dire  lout  c<'  qui  peut  amener  une  diminution  dans  la  force 
vive  de  la  machine,  sans  que  celte  diminution  soit  accom- 
pagnée de  la  production  d'une  quantité  correspondante  de 
travail  utile;  car  la  force  vive  de  la  machine  représente  une 
partie  du  travail  moteur  qui  lui  a  été  précédemment  appli- 
i|ué,  et  la  perte  d'une  poilion  de  cette  force  vive  équivaut  eu 
conséquence  à  la  perte  d'une  certaine  quantité  du  travail 
moteur  dont  il  s'agit.  Or,  toutes  les  fois  que  les  molécules  de 
certaines  pièces  de  la  machine  prennent  un  mouvement  vi- 
bratoire*, outre  le  mouvement  d'ensemble  dont  ces  pièces 
sont  animées ,  ou  doit  regarder  les  choses  comme  se  passant, 
au  point  de  vue  de  la  transmission  du  travail ,  de  la  même 
mauière  que  si  ce  mouvement  vibratoire  ('^tait  anéanti  instan- 
tanément :  car  les  vibrations  des  molécules  se  transmettent 
de  proche  en  proche  aux  corps  voisins  de  la  machine,  par 
l'intermédiaire  de  ses  supports  et  de  l'air  environnant ,  et 
finissent  par  se  perdre  dans  la  masse  totale  de  la  terre ,  sans 
occasionner  la  production  d'aucune  quantité  de  travail  utile. 
Il  résulte  de  là  qu'on  doit  faire  en  sorte  que  le  mouvement 
des  divei^es  molécules  de  la  machine  prenne  le  moins  pos- 
sible la  forme  de  mouvement  vibratoire ,  puisque  cela  équi- 
vaut à  la  perte  de  force  vive  que  la  machine  éprouverait 
dans  l'hypothèse  où  ce  mouvement  vibratoii*e  viendrait  à  être 
anéanti  brusquement,  sans  que  le  mouvement  d'ensemble  des 
divei^ses  pièces  qui  la  composent  cesse  d'être  le  même.  On 
comprend  par  là  pourquoi  nous  n'avons  pas  tenu  compte  du 
mouvement  vibratoire  des  molécules,  en  évaluant  la  perte 
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de  fbreevhre,  <tanftleoiHMïdedeneiMn^tpliérlqaeBq«i  Mf 
puéseaient  pat  les  candènw  derëhsticité  pirMle  (S  US)  t 
BOUS  avionft  en  vw  de  nous  Mre  om  idée  de  oe<i«i  te  pêne 
dans  les  mediines ,  lonqK'it  ae  prodoh  des  choea  entre  les 


Ia  perte  dafBroe  me  par  lea  sMnfWMBia  «ihffniQinafaa 
prennent  lea  nioléciilea ,  eonatitae  oertaiMMene  la  prteÉ^ab 
eanaede  perte  de  tniTall  dans  les  nacbinea.  EHe  ne  sepva- 
dniC4a*exoq>tionnellenientpar  les  eboes^  ^Êt  Ton  est  près* 
qne  to^}ours  en  mesure  d'éviter  oonpiélement  ;  mais  elle  se 
présente  au  contraire  constanHneni  par  suite  du  monvèment 
des  pièces  solides  qui  se  mevrent  en  se  tooebant  par  lenrs 
snrftMses,  soit  que  ces  pièces  glissent  les  unes  sur  les  ancres^ 
adt  qne  leur  UKravement  relatif  se  réduise  à  un  siople  ronle- 
nent.  Nous  avons  vu  (SS  2M  H  US)  comment,  dans  l^étnde 
du  mouvement  de  ces  pièces,  on  peut  bire  abstraction  de  h 
production  du  mouvement  vibratoire  dont  il  s'agit,  en  M- 
substituant  certaines  forces  capables  d'occasionner  la  même 
perte  de  travail.  C'est  de  cette  manière  que  Ton  doit  com- 
prendre que  les  (h)ttemenls  et  les  résistances  au  roulement 
soient  mises  au  nombre  des  forces  résistantes  auxquelles 
nous  avons  attribué  le  nom  de  résistances  passives. 

En  établissant  une  machine,  on  cherche  toujours  à  ren- 
dre Tf  aussi  petit  qne  possible  par  rapport  à  T«  ;  et  on  y 
parvient  en  se  fondant  sur  les  idées  que  nous  venons  d'indi- 
quer, relativement  aux  causes  de  perte  de  travail  et  de  force 
vive.  Ainsi,  par  exemple,  en  donnant  un  poli  et  une  dureté 
convenables  aux  surfaces  des  corps  qui  doivent  glisser  les  uns 
sur  les  autres,  et  en  graissant  ces  surfoces,  on  diminue  lin- 
tenslté  du  fh>ttement  qui  se  développe  entre  elles  ;  d'un  au- 
tre cAté,  en  faisant  en  sorte  que  la  vitesse  du  glissement  soit 
aussi  petite  que  possible,  on  diminue  le  travail  dû  au  frotte* 
ment  dans  un  temps  donné.  Mais,  de  quelque  manière  qu'on 
s*y  prenne,  on  ne  peut  pas  faire  qne  la  quantité  de  travail 
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moieur  T» ,  néoessaii-e  pour  produire  une  quautité  donixk* 
'ïu  de  travail  utile  y  par  l*intermédiaii*e  d'une  machine,  8'a- 
bai&se  au-dessous  de  rette  dei*nière  quantité  de  travail  :  T» 
est  toujours  au  moins  égal  à  T. ,  et  même  lui  est  toujours 
supérieur,  puisqu'on  ne  peut  jamais  réduire  T^  à  zéro.  On 
reconnaît  par  là  combien  est  grande  Terreur  de  ceux  qni 
cherchent  ce  qu'on  nomme  le  tnaurement  perpétuel;  car 
l'objet  qu'ils  se  proposent,  c'est  précisément  de  trouver  une 
machine,  à  l'aide  de  laquelle  on  paisse  produire  du  travail 
utile  sans  dépense  de  triTail  moteur,  ou  au  moins,  produire 
une  quantité  de  travail  mile  plus  grande  que  la  quantité  de 
travail  moteur  employée. 

Si  noM  nous  reportons  à  la  division  que  nous  avons  faite 
des  machines  en  deux,  grandes  classes  (§  )66),  nous  ver- 
rons que,  dans  les  machines  de  la  seconde  classe,  le  travail 
résistant  se  réduit  presque  uniquement  à  IV  :  le  travail 
utile  T.  est  pour  ainsi  dire  nul ,  parce  que  l'ouvrage  au- 
quel la  machine  est  employée  n'occasionne  par  lui-même 
qu'une  résistance  insignifiante.  Dans  ce  cas,  en  diminuant 
If  par  les  divers  moyens  connus,  on  peut  p;uTenir  à  faire 
une  grande  quantité  d'ouvrage  avec  une  faible  dépense  de 
travail  moteur.  On  en  a  un  exemple  dans  les  machines  qui 
servent  à  filer  le  coton  ou  la  laine  :  avec  ime  quantité  de 
travail  moteur  assex  petite,  on  entretient  le  mouvement  d'un 
nombre  considérable  de'  bmches,  dont  chacune  produit  un 
fil.  Mais  il  faut  bien  se  garder  de  confondre  l'ouvrage  que 
peut  produire  une  machine,  avec  le  travail  nécessaire  à  la 
production  de  cet  ouvrage. 

§  269.  Maehlnes  aïolrlees;  Maehlneii  ««tllfi.  —  Dans 
une  machine  complète,  on  doit  distinguer  trois  parties  dis- 
tinctes, savoir  :  i""  la  partie  qui  est  destinée  à  recevoir  le 
travail  moteur,  sur  laquelle  agissent  directement  les  forces 
mouvantes  \  l""  la  partie  qui  est  desiinéc  à  produire  le  travail 
utile,  sur  laquelle  agissent  directement  les  résistances  ntiles  ; 
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5«  entoi  la  partie  imennédiaire,  qui  est  destinée  à  rdier  les 
deux  premières  Tune  à  l'autre.  On  s'en  fera  une  idée  nette 
eii  pensante  un  moulin  à  eau,  dans  lequel  une  roue  hydran- 
lique  fait  marcher  une  meule:  la  roue  hydraulique oonsiime 
la  première  partie  ;  la  meule  forme  la  seconde^  et  la  troi- 
sième se  compose  des  arbres  et  des  roues  dentées,  pur  lin- 
termédiaire  desquels  le  mouvement  de  la  roue  se  transmet  i 
l/^  m^le.  La  première  partiei  celle  qui  reçoit  le  travail  mo- 
t^aatf  est  désignée  spécialement  sous  le  nom  de  mmMme 
moiriùe,'  elle  varie  de  forme  suivant  ia  manière  dnnl  le  tra- 
vail moteur  se  produit:  les  roues  hydrauliques,  rnppnreii 
extérieur  des  moulins  à  vent  et  les  machines  à  vapeur  en 
fournissent  des  exemples.  La  seconde  partie,  odle  qoi  pro- 
duit le  travail  utile,  se  nomme  maehine  ^utilj  elle  vniio.éKa- 
lement  d'après  hi  nature  du  travail  auquel  elle  est  destinée. 

Toutes  les  considérations  développées  préoédemmm,  re- 
lativement à  la  transmission  du  travail  dans  les  machines, 
peuvent  être  appliquées  à  une  machine  motrice,  ou  à  une 
machine  outil,  considérée  isolément;  et  de  même,  ou  peut 
les  appliquer  à  Feosemble  des  mécanismes  qui  servent  à 
faire  communiquer  l^une  avec  Tantre,  ou  bien  encore  à  une 
portion  quelconque  de  ces  mécanismes.  Il  est  aisé  de  voir 
que  les  machines  outils  '  seules  peuvent  renti*er  dans  la  se- 
conde des  denx  classes  de  niachitics  qui  ont  été  indiquées 
plus  haut  (§  266)  :  les  machines  motrices,  et  le«  parties  de 
machines  qui  servent  à  relier  les  machines  motrices  aux 
machines  outils,  font  nécessairement  partie  de  la  première 
classe. 

Les  machines  motrices  ont  été  imaginées  pour  remplacer 
l'action  de  Thomme  et  des  animaux  sur  les  machines.  La 
force  (1)  de  ces  machines  se  mesure  par  la  quantité  de 


(  I  )  Le  mot  force  e»i  employer  ici  avec  une  acception  diflerente  de  celle  qui 
lui  a  été  attrilHiéo  dans  tout  ce  qui  précède  ;  Il  doit  être  regardé  comme  si- 
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travail  qa*elles  pevreiit  eflectoerdans  un  temps  donné.  Pour 
pouvoir  évaluer  cette  force  en  nombre,  on  a  besoin  de  Aiire 
choix  d'une  unité  particufière.  L'unité  qui  est  généralement 
adoptée  pour  cela  porte  le  nom  de  eheral-rapeur^  ou  sim- 
plement de  ehsral  :  elle  correspond  à  une  production  de 
75  kilogrammètres  de  travail  (g  118)  en  une  seconde  de 
fcrops. 

§  370.  M^yeas  die  rég«l«rliier  le  ■Mniement  di*«»tt 
■MMlilae.  —  Lorsqu'une  machine  est  destinée  à  marcher 
pendant  un  temps  un  peu  long,  il  est  généralement  très-im- 
portant que  son  mouvement  soit  uniforme,  ou  au  moins  ne 
s'écarte  pas  beaucoup  de  Tuniformîté.  Cela  est  utile,  notam- 
ment pour  que  le  travail  moteur  se  transmette  convenable- 
ment aux  machines  motrices,  et  aussi  pour  que  les  machines 
outils  effectuent  régulièrement  le  travail  auquel  elles  sont 
employées.  Pour  obtenir  cette  régularité  du  mouvement 
d'une  machine,  on  a  recours  à  deux  moyens  différents,  que 
nous  allons  indiquer. 

Si  le  travail  moteur  se  développe  d'une  manière  intermit- 
tente, ou  bien  si,  en  se  développant  d'une  manière  continue, 
Il  est  tantôt  plus  grand,  tantôt  plus  petit,  pour  un  même 
intervalle  de  temps,  il  est  clair  qu'il  doit  en  résulter  des  va- 
riations dans  le  mouvement  de  la  machine.  De  même,  l'in- 
termittence ou  les  changements  périodiques  d'intensité  du 

gnittant  eapoctfif  de  travail.  11  est  certainement  fâcheux  d'einplo\er  ainsi  le 
même  mot  pour  désigner  deux  choses  essentiellement  différentes,  mais  il 
serait  difficile  de  changer  cette  manière  de  parler  qui  est  consacrée  par 
l'usage.  lyailleurs,  il  n'y  a  pas  à  craindre  que  Ton  confonde  jamais  une  force, 
qui  s'évalue  en  kilogrammes ,  avec  la  force  d'une  machine ,  qui  s'évalue  en 
chevaux-vapeur.  La  manière  dont  le  mot  force  se  trouve  introduit  dans  une 
phrase  indique  toujours  suffisamment  à  laquelle  de  ces  deux  acceptions  il 
se  rapporte. 

Le  mot  force  se  trouve  encore  dans  l'expression  force  vive,  que  nous  avons 
fréquemment  employée;  mais  on  ne  doit  dans  ce  cas  lui  attribuer  aucune 
signification  particulière.  H  ne  fait  que  constituer  une  partie  du  mot  com- 
plexe force  vire,  dont  le  lens  est  parfaitement  déflni. 

37 
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fmvail  ùlîle,  doiveut  également  fiiii'e  varier  la  rapidité  du 
uiouvemeiu.  Mais  nous  savons  que  l'excès  du  travail  moteur 
jmr  le  travail  résistant ,  ou  inversement  du  travail  résistant 
sur  le  travail  moteur,  détermine  dans  la  machine  une  aug- 
mentation ou  une  diminution  de  force  vive,  qui  a  pour  va- 
leur le  double  de  cet  excès.  On  voit  donc  que,  pour  un 
même  excès  de  Tun  des  deux  travaux  sur  Tautre,  les  varia- 
tions de  vitesse  des  diverses  paities  de  la  machine  seront 
d'autant  plus  faibles,  que  cette  machine  aura  une  plus  grande 
masse;  et,  si  Ton  considère  en  particulier  un  arbre  tour- 
nant faisant  partie  de  la  machine,  les  variations  de  la  vitesse 
angulaire  de  cet  arbre  seront  d'autant  moindres  que  son  mo- 
ment d'inertie  sera  plus  grand  :  pour  augmenter  ce  moment 
d'inertie,  et  par  conséquent,  pour  diminuer  les  variations  de 
vitesse  que  l'arbre  éprouve  successivement,  on  lui  adapte 
une  grande  roue  massive,  nommée  volant, 

A  l'aide  d'un  volant  adapte  à  Tun  des  arbres  d'une  ma- 
chine, on  atténue  autant  qu'on  veut  les  augmentations  et  di- 
minutions de  vitesse,  occasionnées  par  les  excès  alternatifs 
des  travaux  moteur  et  résistant  l'un  sur  l'autre  ;  mais  il  n'en 
résulte  pas  que  le  mouvement  de  la  machine,  considéré  dans 
son  ensemble,  et  abstraction  faite  des  variations  périodiques 
qu'il  présente,  ne  puisse  pas  s'accélérer  peu  à  peu,  de  ma- 
nière à  atteindre  une  rapidité  excessive  au  bout  d'un  temps 
assez  long,  ou  bien  qu'il  ne  puisse  pas  se  ralentir  progi'es- 
sivemenl,  de  manière  que  la  machine  finisse  par  s'arrêter 
tout  à  fait.  Pour  que  le  mouvement  d'une  machine  s'effec- 
tue avec  une  vitesse  moyenne  qui  reste  toujours  la  même, 
il  faut  que  la  valeur  moyenne  du  travail  moteur  soit  égale 
à  la  valeur  moyenne  du  travail  résistant,  pendant  un  nom- 
bre quelconque  des  périodes  dont  se  compose  le  mouvement 
de  la  machine.  On  parvient  à  établir  cette  égalité  des  tra- 
vaux moteur  et  résistant,  considérés  en  moyenne  pendant 
un  temps  plus  ou .  moins  long,  en  employant  des  appareils 
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dits  régulateurs^  parmi  lesquels  on  peut  citer,  comme  type, 
le  régulateur  à  force  centrifuge.  Ces  appareils,  changeant 
de  forme  suivant  que  la  machine  marche  plus  ou  moins  vite, 
agissent  par  cela  même  sur  des  organes  spéciaux,  à  Faide 
desquels  ils  augmentent  ou  diminuent  le  travail  moteur,  de 
manière  à  le  mettre  toujours  en  rapport  avec  la  grandeur 
du  travail  résistant  à  vaincre. 

Ainsi,  les  régulateurs  servent  à  conserver  à  la  vitesse  de 
la  machine  une  valeur  moyenne  qui  soit  toujours  la  même  ; 
et  les  volants  sont  destinés  à  empêcher  que  la  vitesse  de  la 
machine  s'écarte  trop  de  cette  vitesse  moyenne,  soit  en  plus, 
soit  en  moins,  suivant  que  le  travail  moteur  est  momenta- 
nément plus  grand  ou  plus  petit  que  le  travail  résistant 
correspondant. 


-•Qo- 
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APPENDICE 

A  L  USAGE  DES  CANDIDATS  A  L  ÉCOLE  POLYTECHNIQUE. 


Le  Traité  de  mécanique  rationnelle  qui  précède  comprend  à  la  fois 
les  notions  de  mécanique  exigées  pour  l'admission  à  TÉcole  Polytech- 
nique, et  toute  la  partie  théorique  du  cours  de  Mécanique  et  Ma- 
chines de  cette  École.  Sa  publication  a  eu  principalement  pour  objet 
d'établir  un  lien  intime  entre  les  deux  enseignements  que  les  élèves 
reçoivent  successivement  sur  cette  matière,  avant  d'entrer  à  TÉcole, 
et  après  qu'ils  y  ont  été  admis.  Pour  que  les  candidats  à  l'École  Po- 
lytechnique sachent  au  juste  quelles  sont  les  parties  de  ce  Traité  qu'ils 
doivent  étudier  pour  satisfaire  aux  exigences  du  programme  d'ad- 
mission, nous  allons  reproduire  ce  programme,  en  raccompagnant 
des  indications  convenables.  Ensuite  viendront  deux  notes,  dans  les- 
(|uelles  nous  traiterons  quelques  questions  spéciales,  qui  n'ont  pas  pu 
entrer  dans  le  cadre  de  cet  ouvrage,  et  dont  la  connaissance  est  exigée 
pour  l'admission  à  l'École. 


-«o«- 


PROGRAMME 

des  connaissances   de  mécanique  exigées  pour 
l'admission  a  l'École  polytechnique. 

Da  ■■••veMeni  di*««  point  eonaldéré 

«  iMouvement  uniforme.  Vitesse.  —  Mouvement  varié. 
«  Vitesse  à  un  instant  donné.  Comment  elle  se  détermine 
«  par  le  calcul  ou  par  le  tracé  d*uoe  tangente  à  une 
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«courbe,  quand  Fespace  est  une  fonction  donnée  du 
«  temps. 

«  Mouvement  uniformément  varié.  — La  vitesse  s'accroît 
«  de  quaatilés  proportionnelles  aux  temps  écoulés* — L'ex- 
c(  périence  sur  la  chute  des  corps  dans  le  vide  en  fournit 
«  un  exemple;  valeur  de  l'accélération  g  dans  ce  cas. — De 
«  Taccélération  dans  le  mouvement  rectiligne  varié  en  gé- 
a  néral,  quand  la  vitesse  est  donnée,  en  fonction  do  temps, 
«  par  une  équation  ou  par  une  courbe. 

n  Projection  sur  un  axe  d'un  point  mobile  dans  l'espace. 
«  La  vitesse  de  la  projection  du  point  est^ale  à  la  projec- 
0  tion  de  sa  vitesse  dans  l'espace. 

«  Composition  et  décomposition  des  vitesses  déduites 
«  de  la  considération  des  mouvements  relatifs.  Ce  qu'on 
«  entend  par  accélération  totale  et  par  accélération  tan- 
«  gentielle  dans  le  mouvement  curviligne  d'un  point  Goro- 
cf  position  et  décomposition  des  accélérations.» 

Four  toutes  ces  questions ,  qui  sont  relatives  à  la  Cinématique ,  on 
étudiera  dans  le  livre!  :  \°  tout  le  chapitre  I^,  paragraphes 3  è  14: 
^"  les  paragraphes  15  et  16  du  chapitre  2,  pour  savoir  ce  que  c'est 
qu'un  mouvement  de  translation  ;  3^  les  paragraphes  37  à  47  du  cha- 
pitre 3  ;  4"  les  paragraphes  69  à  73  du  chapitre  4  ;  5**  enfin  le  para- 
graphe 79  du  même  chapitre  4. 


De  TelTet  des  (oreen  appliquée»)  à  un  point   matériel 

libre. 

«  Loi  de  rinertie  relative  au  point  matériel.  —  Effets 
«  divers  des  forces.  —  Conditions  de  l'égalité  de  deux 
«  forces,  d'après  les  effets  qu'elles  produisent  sur  un  même 
«  corps  ou  système  matériel.  —  Comparaison  des  forces 
«  aux  poids,  à  Taide  du  dynamomètre.  —  Le  kilogramme 
«  peut  être  pris  pour  unité  dé  force. 
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((  Ou  admet  comme  principe  expérimental  que  l'effet 
«  d'une  force  sur  un  point  matériel  est  indépendant  du 
«  mouvement  antérieurement  acquis  par  ce  point,  c'est-à* 
<(  dire  que  le  mouvement  du  point  s'obtient  par  la  compo- 
((  sition  du  mouvement  recliligne  dû  à  sa  vitesse  acquise  et 
«  du  mouvement  que  la  force  lui  communiquerait  s'il  par- 
ce lait  du  repos.  —  Démontrer  qu'il  résullc  de  ce  principe 
((  qu'une  force  constante,  agissant  sur  un  point  matériel 
«  parlant  du  repos,  lui  imprime  un  mouvement  uniformé- 
«  ment  accéléré.  —  Cas  où  le  point  matériel  possède  une 
((  vitesse  initiale  dans  le  sens  de  la  force  ou  dans  le  sens 
«  contraire.  —  Réciproquement,  si  un  point  matériel  est 
«  animé  d'un  mouvement  recliligne  uniformément  varié,  il 
«  est  soumis  à  une  force  constante.  —  Exemples  relatifs  à 
«  la  pesanteur.  —  Le  mouvement  parabolique  des  projec- 
«  tiles  est  une  autre  conséquence  des  principes  énoncés  ci- 
«  dessus. 

<c  Indépendance  mutuelle  des  effets  simultanés  de  plu- 
«  sieurs  forces  agissant  sur  un  point  matériel  isolé.  — 
«  Deux  forces  constantes,  appliquées  successivement  à  un 
«  même  point  matériel  partant  du  repos  ou  animé  d'une 
«  vitesse  initiale  de  même  direction  que  la  force ,  soat 
«  entre  elles  comme  les  accélérations  qu'elles  produisent. 
»  —  Conséquence  relative  au  cas  où  l'une  des  forces  est  le 
u  poids  même  du  mobile. 

«  Définition  de  la  masse.  —  Relation  entre  les  forces,  les 
«  masses  et  les  accélérations.  —  De  la  force  d'inertie.  Son 
«  expression  et  ses  effets.  Sa  mesure  en  kilogrammes  pour 
<(  diverses  accélérations.  —  Introduction  de  la  masse  dans 
((  les  équations  du  mouvement  rectiligneoucuiTiligne  d'un 
((  point  Soumis  à  l'action  de  la  pesanteur  ou  d'une  force 
«  constante  quelconque.  —  Notions  qui  en  dérivent  relati- 
((  vement  au  travail  et  à  la  force  vive. 

((  Composition  et  décomposition  des  forces  appliquées  ^ 
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((  un  même  point  matériel  libre,  dédattes  da  principe  de 
<f  indépendance  des  effets  simultanés  des  forces;  —  Gon- 
«  dition  de  Téquilibre  des  forces  appliquées  à  un  même 
((  point.  Elle  est  indépendante  de  Fétat  de  repos  ou  de 
«  mouvement  de  ce  point  » 

Pour  cette  partie  du  programme ,  on  étudiera  dans  le  livre  II  : 
1**  les  paragraphes  SI  à  99  du  chapitre  4*^  ;  %^  le  paragraphe  toi  du 
chapitre  2  ;  3*  et  les  trois  premiers  alinéas  du  paragraphe  1 38  du 
chapitre  3.  On  y  trouvera  tout  ce  qui  se  rapporte  à  ces  diverses 
questions  relatives  à  Teffet  des  forces  appliquées  à  un  point  matériel , 
à  l'exception  toulf  fois  de  introduction  de  la  tnasse  dans  les  équa- 
tions du  mouvement  reclUigne  ou  curviligne  d'un  point  soiifiirs  à 
l'action  de  la  pesanteur  ou  d'une  force  constante  quelconque;-^  des 
notions  qui  en  dérivent  relativement  au  travail  et  à  la  force  vive, 
La  note  I  ci-après  est  destinée  à  combler  cette  lacune. 


P«  travail  éeë  fore«s  «i^^llqHécft  à  «a  |i#lBt  HMlblle. 

«  Travail  élémentaire  d'une  force  appliquée  à  un  point 
«  mobile.  —  Deux  manières  de  Tévaluer,  suivant  qu'on 
(c  projette  la  force  sur  la  direction  de  l'élément  du  citemin 
u  décrit,  ou  l'élément  de  chemin  sur  la  direction  de  la 
il  force.  —  Travail  élémentaire  moteur;  travail  élémen- 
((  taire  résistant.  —Le  travail  élémentaire  d'une  force  nor- 
«  maie  à  l'élément  du  chemin  décrit  est  nul. 

((  Travail  total  d'une  force  conslanle  dirigée  dans  le  sens 
((  (lu  chemin  parcouru,  ou  qui  reste  parallèle  à  elle-même. 
(*  —  Travail  de  la  pesanteur  dans  le  mouvement  d'un  point 
«  matériel  sur  une  courbe  quelconque. 

«  Travail  total  d'une  force  variable  dirigée,  ou  non,  dans 
«  le  sens  du  chemin  décrit  par  son  point  d'application  :  il 
c(  s'obtient  par  une  quadrature  ou  à  l'aide  d'un  tracé  ap- 
((  projLimatif.  —  Ce  qu'on  entend  par  effort  moyen. 
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tt  L'niié  de  travail,  kilogrammëtrc. 

«  Le  travail  élémeDlaire  de  la  résultante  de  deux  ou  d*nn 
«  plus  grand  nombre  de  forces  est  ëgal  à  la  somme  algë-^ 
ce  brique  des  travaux  élémentaires  des  composantes.  — 
«  Extension  de  ce  théorème  en  travail  continu  des  forces.' 

(c  Théorème  des  moments.  Ce  théorème  a  lieu  pour  les 
ce  projections,  sur  un  plan  quelconque,  de  forces  concou- 
«  rantes  dans  Tespace.  Ce  qu'on  nomme  moment  d'une 
M  force  par  rapport  à  un  axe. 

«  Quand  trois  forces  se  font  constamment  équilibre,  la 
«  somme  algébrique  de  leurs  travaux  est  nulle.  —  Exten- 
«  sion  de  ce  théorème  à  Féquilibre  d'un  nombre  qud- 
«  conque  de  forces  appliquées  à  un  point.  >-  Théorème  re- 
«  latif  aux  moments  de  ces  forces  par  rapport  à  un  axe 
((  quelconque  dans  l'espace.  » 

Pour  toutes  ces  questions,  qui  se  rapportent  au  travail  des  forces 
et  à  leurs  momentfi,  on  prendra  dans  le  livre  II  :  i^  les  para- 
S^raphes  100  à  403  du  chapitre  4*'  ;  9®  les  paragraphes  447  et  4 4S  du 
chapitre  2. 

Iles  f«rees  mnlîqméem  à  «•  eor^  «•IMe. 

((  Notions  relatives  à  la  solidité  des  corps.  —  Hypothèse 
.  a  de  Finvariabilité  des  distances  mutuelles  des  éléments 
«  de  ces  corps.  —  Cas  où  cette  hypothèse  peut  être  ad- 
«  mise. 

«  On  admet  qu'on  peut,  sans  changer  l'état  de  repos  ou 
«  de  mouvement  d'un  corps,  transporter  le  point  d'appli- 
«  cation  d'une  force  en  un  point  quelconque  de  sa  dîrec- 
c(  tion,  pourvu  que  le  second  point  soit  supposé  lié  înva- 
((  riablement  au  premier.  —  Vérification  de  ce  principe  au 
c(  nsoyen  du  dynamomètre  appliqué  aux  extrémités  d'une 
((  corde  ou  d'une  vei*ge  soutenant  verticalement  un  p(Ms. 
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((  —  Le  traTail  de  la  force  ainsi  transportée  est  aussi  le 
ft  même  pour  tout  déplacement  étémentaire  de  la  droite 
a  d'application. 

«  Composition  et  équilibre  des  forces  concourantes  ap* 
((  pliquées  à  un  corps  solide.  —  Cas  où  les  forces  sont 
«  parallèles.  ~  Cas  d'un  couple. 

K  Le  moment  de  la  résultante  d'un  système  de  forces 
«  parallèles,  par  rapport  à  un  plan  quelconque,  e^l  égal  à 
«  la  somme  des  moments  des  composantes. 

c(  Centre  des  forces  parallèles.  Centre  de  gravité  :  sa  re- 
«  cherche  se  réduit  à  une  question  de  géométrie,  quand  le 
«  corps  est  hoin(^ène.  —  Cas  où  le  corps  a  un  plan  de  sy- 
((  métrie,  un  axe  ou  un  centre  de  ûgure.  —  Notion  du 
«  centre  de  gravité  d'une  ligne  et  d'une  surface  considérées 
((  comme  composées  d'éléments  dont  le  poids  est  propor- 
«  tionnel  à  leur  étendue. 

«  Centre  de  gravité  d'un  triangle;  il  est  le  même  que 
c(  celui  du  système  de  trois  sphères  homogènes  égales  qui 
u  auraient  leurs  centres  aux  trois  sommets.  —  Centre  de 
«  gravité  d'un  polygone.  Cas  parliculiers  du  trapèze  et  du 
«  quadrilatère  quelconque. 

((  Centre  de  gravité  du  létraèdre  ;  il  est  le  même  que 
((  celui  du  système  de  quatre  sphères  homogènes  égales 
«qui  auraient  leurs  ceiHres  aux  quatre  somuiels,  et  so 
«  trouve  au  point  d'intersection  des  droites  qui  joignent 
«  les  milieux  des  arêtes  respectivement  opposées.— Centre 
((  de  gravité  de  la  pyramide,  du  cône. 

«  La  notion  du  centre  de  gravité  ne  suppose  pas  néces- 
«  saii'ement  la  solidité  des  corps;  elle  s'applique  k  un  sys- 
»  tème  quelconque  de  points  matériels. 

((  Le  travail  de  la  pesanteur  sur  un  corps  ou  sur  un  s\s- 
((  tème  do  corps  est  le  même  que  si  la  masse  de  ces  corps 
u  se  trouvait  concentrée  en  leur  centre  de  gravité  général. 
a  —  Application  relative  à  l'élévation  des  fardeaux. 


APPBNBICE.  587 

«  Composition  générale  des  forces  appliquées  à  un  corps 
«  solide  invariable.  —  Leur  réduction  À  deux  forces  équi- 
ff  valentes,  dont  Tune  passe  par  un  point  donné.  —  Pour 
«  l'équilibré,  ces  forces  doivent  être  égales  et  directement 
u  contraires,  et  la  somme  algébrique  des  travaux  des  forces 
a  proposées  doit  être  nulle  pour  tout  déplacement  fictif 
«  ou  virtud  du  corps.  —  En  déduire  les  six  équations  d'é- 
((  quilibre.  » 

On  trouvera  tout  ce  qui  se  rapporte  à  ces  questions  relalivcs  aux 
forces  appliquées  à  un  corps  solide,  en  prenant  dans  le  livre  U\  :  {*"  !rs 
|>aragraphes  450  à  459  du  chapitre  1'*^;  i"  les  paranaphos  16Î  à 
170  du  chapitre  i;  3"  les  paragraphes  Mî  et  473  du  môme  cha- 
pitre 2;  4"*  enfin  les  paragraphes  474  à  479  du  chapitre  3.  On  peu l 
laisser  de  côté ,  dans  les  paragraphes  qui  viennent  d'être  indiqués  , 
tout  ce  qui  suppose  des  connaissances  autres  (]ue  celtes  qui  ^nt  exigées 
pour  radmission  à  l'^Icole  Polytechnique;  ce  qui  reste,  après  cette 
8uppres^ioD,  répond  suffisamment  aux  questions  contenue?  dans  la 
partie  du  programme  à  laquelle  9e  rapportent  ces  paragraphes. 


Des  machlacs. 

«  Les  machines  ont,  en  général,  pour  but  de  trans- 
it mettre,  sous  certaines  conditions,  Faction  et  le  travail 
«  des  forces.  — Influence  des  résistances  dites  passives  :  le 
a  travail  moteur  est  toujours  plus  grand  que  le  travail  ré- 
«  sistant  utile.  —  Notions  élémentaires  relatives  aux  ma- 
c(  chines  simples  sollicitées  uniquement  par  une  puissance 
«  et  une  résistance.  —  Ce  qu'on  gagne  en  force,  on  le  perd 
«  en  temps  ou  en  chemin. 

«  Équilibre  et  travail  des  forces  appliquées  au  levier.  — 
«Desbalances.— Conditions  à  remplir  pour  qu'elles  ne 
«  soient  ni  folles  ni  paresseuses.  —  Mesure  de  leur  sensi- 
abilité. 
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((  Équilibre  et  travail  des  forces  appliquées  au  treuil  à 
«  la  poulie  fixe  ou  mobile.  —  Moufles. 

ce  Équilibre  et  stabilité  d'un  corps  pesant  posé  sur  un  plau 
((  fixe  horizontal  ou  incliné.  —  Réactions  du  plan.  —  Mo* 
a  nients  et  degrés  divers  de  stabilité. 

«  Lois  expérimentales  du  frottement  :  1"*  à  l'instant  du 
«  départ;  2*  pendant  le  mouvement —Expériences  de  Cou- 
((  lomb  relatives  au  frottement  des  corps. 

«  Mouvement  uniforme  et  équilibre  d*un  corps  sur  un 
<(  plan  incliné,  en  supposant  ce  corps  uniquement  soumis 
«  à  l'action  de  la  pesanteur  et  au  frottement  du  plan.  — 
((  Cas  du  mouvement  uniformément  accéléré.  —  Équation 
«  du  travail  et  des  forces  vives.  —  Portion  du  travail  ab- 
«  sorbée  par  le  frottement 

u  Frottement  dans  la  poulie  fixe.  » 

Presque  toutes  leà  matières  qui  composent  cette  dernière  partie  du 
programme  ne  sont  pas  traitées  dansTouvrage  qui  précède;  et  oeUes 
qui  y  sont  traitées  se  trouvent  tellement  disséminées ,  qu'il  serait 
diOicilede  les  y  étudier  convenablement.  Aussi  a-t-on  cm  devoir  faire 
do  l'ensemble  de  ces  matières  l'objet  spécial  de  la  note  11 ,  où  elles 
sont  présentées  de  manière  à  faire  suite  aux  parties  précédentes  du 
programme. 


NOTE  I. 

Introduction  de  la  tnassedam  les  éqaationa  du  mouvement  reiii- 
ligne  ou  curviligne  d'un  point  soumis  à  Vartion  de  la  pesanteur  ou 
d'une  force  constante  quelconque  —  Notions  qui  en  dérivent  relative- 
ment au  travail  et  à  la  force  vive. 

En  étudiant  le  mouvement  que  prend  un  point  matériel  primitive- 
ment en  repos,  sous  Taclion  d'une  force  constante  en  grandeur  et  en 
direction  (§  90),  et  considérant  spécialement  le  cas  où  cette  force  est 
le  poids  même  du  mobile,  on  a  trouvé  la  relatiin 
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dans  laquelle  v  est  la  xiiesse  du  point  nnatériel  à  un  instant  quel- 
conque ,  et  X  pst  la  hauteur  dont  il  est  déjà  tombé  à  cet  Instant.  Si 
Ton  multiplie  les  deux  membres  par  la  masse  m  du  point  mobile,  il 
viendra 

oit  bien 

P  étant  le  poids  de  ce  mobile  Quelle  que  soit  la  Torce  F,  constante  en 
grandeur  et  en  direction ,  qui  agisse  sur  le  point  matériel  de  masse  m 
supposé  primitivement  en  repos»  si  Ton  dérigne  toujours  par  v  la 
vitesse  de  ce  point  à  un  instant  quelconque ,  et  par  x  le  chemin  qu'il 
a  parcouru  jusqu'à  cet  instant  sous  l'action  de  la  force  F,  on  trouvera 
de  mèmf' 

mv'rzîFoj.  (6) 

Lorsque  ensuite  on  a  étudié  le  mouvement  d'un  point  matériel 
soumis  à  faction  d'une  force  constante  en  grandeur  et  en  direction , 
et  animé  d'ane  vitesse  initiale  de  même  direction  que  la  force  (§  94) , 
on  a  trouvé  les  relations 

X  =  V.t  +  {j1*,  Vz=zVo+jt, 

pour  le  cas  où  la  vitesse  initiale  Vo  est  de  môme  sens  que  la  force  Si 
l'on  élimine  t  entre  ces  deux  relations ,  on  trouve  sans  peine 

en  multipliant  de  part  et  d'autre  par  la  masse  m  du  mobile,  et  ob- 
servant que  mj  e.<t  égal  à  la  force  F  qui  agit  sur  ce  mobile ,  on  ar« 
rive  .1 

wv*  — mVo'  =  2Faj.  (c) 

Dans  le  cas  où  la  vitesse  initiale  t>«  est  dirigée  en  sens  contraire  de 
la  force  F,  on  a  trouvé  les  relations 

d'où  l'on  déduit^  en  éliminant  t ,  multipliant  ensuite  par  m,  puis  rem- 
plaçant mj  par  F, 

wH,t^.,„Oo«  =  -^»Fa*;     •         -     (d)      . 
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Hofin ,  en  cherchant  quel  ^  lo  maiiveinentque  prend  un  point  ma- 
tériei  sotmiis  à  l'action  d'une  force  constante  en  gramieur  et  en  direc- 
tion ,  lorsque  ce  point  est  animé  d  une  vitesse  initiale  de  direction 
quelconque  (§  92) ,  on  a  trouvé  pour  les  équations  de  ce  mouvement 
rapporté  aux  axes  0  X ,  0  Y,  (fig.  54 ,  page  125) 

Changeons  de  coordonnées ,  et  prenons  pour  axes  la  ligne  OY  ei  use 
perpendiculaire  à  cette  ligne  menée  par  le  point  0  ;  les  nouvelles 
coordonnées  x',  y'  du  point  M  seront  liées  aux  anciennes  x,  y,  par  les 
relations 

a;'=a70O8a,        y'  =  y  — xsinft, 

a  étant  l'angle  que  la  direc4xm  OX  de  la  TÎteas»  initiale  f>o  fail  atec 
le  nouvel  axe  des  a».  D*après  cela ,  les  équations  dii  mouvement  du 

point  M  rapporté  aux  nouveaux  axes  seront 

x'  =  VoCos«.^,  y^rjjl* — o.  sinoLf. 

On  peut  regarder  ces  deux  équationa  comme  étant  celles  de  deoz 
moovemeniB  recUfignes  dont  le  mobile  est  animé  en  même  temps;  en 
sorte  que  ,  pour  avoir  sa  viteâse  v  à  un  instant  quelconque ,  on  n*H 
qu'à  prendre  les  vitesses 

«oCOsa,         jt  —  v^jSin*. 

dans  ces  deux  mouvements  rectilignes ,  et  les  composer  entre  elles  à 
l'aide  du  parallélogramme  des  vitesses,  parallélogramme  qui,  dans  ce 
cas  ,  est  rectangle  :  on  aura  donc 

t)*  =  t'o*  coà*  *  +  ijt  —  Vo  sin  *  ;*  , 

ou  bien 

i?4  —  ro«  —  2;.  i>oSina.  t  +j*t^ , 

ou  bien  encore,  en  tenant  compte  de  la  relation  entre  t  et  y', 

v*=:vj^+^jy\ 

Kn  mullipliant  les  deux  membres  par  la  masse  m  du  mobile,  et  rem- 
plaçant mj  par  F,  on  arrive  à  la  relation 

mu'  —  m*'o*  =  i  F  î/'.  [e) 

Les  diverses  équations  {a),  (b),  (c},  (rf),  (e),  qui  viennent  d'être 
établies,  rentrent  toutes  dans  une  môme  forme  générale.  On  y  trouve 


iles  termes  de  deux  os|)èa'«,  savoir:  4*  le  produit  fii»"  d«;  Ih  masse 
du  mobile  par  le  ciirré  de  sa  vitesse,  produit  que  Ton  désigne  sous  le 
nom  de  force  vive  du  mobile  ;  2"  le  produit,  tel  que  Fjp,  de  la  force 
(|ui  a^it  >ur  le  mobile  par  le  chemin  qu  il  parcourt  dans  la  direction 
de  celle  force,  produit  que  ron  nomme  travail  de  la  force.  Si  l'on 
regarde. le  travail  d'une  force  appliquée  à  un  mobile  qui  ne  se  déplace 
\iiis  suivant  sa  direction,  comme  étant  le  produit  de  la  force  par  la 
projection  du  chemin  parcouru  par  le  mobile  sur  la  direction  de  cette 
force;  et  si,  en  outre,  on  convient  de  res^ardor  ce  travail  comme  poai- 
tif  ou  négatif,  suivant  que  le  mobile  se  déplace  dans  le  même  sens 
que  la  force  ou  en  sens  contraire,  il  est  aisé  de  voir  que  les  quanti- 
lés  —  Fx  de  ré(iuation  (c/),  et  ¥y'  de  Téquation  (e),  représentent  l'une 
et  Tautre  le  travail  de  la  furce  F  dans  les  cas  auxquels  ces  équations 
se  rapportent.  En  nous  fondant  sur  ces  définitions  et  conventions,  nous 
pouvons  dire  que  chacune  des  équations  (a),  (b),  (c),  (d),  (e)  eat. 
comprise  dans  l'énoncé  suivant  :  Taccroissement  de  la  force  vive  du 
point  mobile,  depuis  le  commencement  de  ^on  mouvement,  jusqu'à  un 
instant  quelconque,  est  éjzal  au  double  du  travail  de  la  force  qui  agit 
sur  ce  mobile  |>endant  le  môme  temps.  C'est  dans  cet  énoncé  que  con- 
siste le  théorème  des  forces  vives  pour  un  point  matériel,  théorème 
qui  se  trouve  seulement  véritié  par  ce  qui  précède,  dans  les  divers 
cas  simples  que  nous  avons  examinés. 

En  général,  si  Ton  considère  une  force  quelconipie  F  appliquée  à  un 
point  mobilo,  si  Ton  [»tojetle  sur  la  direction  de  celte  force,  prise  à  un 
instant  quelconque,  le  chemin  in&uiment petit  ds  parcouru  par  le  too- 
bile  pendant  un  élément  de  temps  compté  à  partir  de  cet  instant,  et 
si  Ton  multiplie  la  grandeur  de  la  force  F  au  mémo  instant  par  ce 
chemin  projeté,  le  produit  obtenu  sera  ce  qu'on  nomme  le  travail 
élémentaire  de  la  force  F  pendant  l'élément  de  temps  considéré.  On 
obtiendra  évidemment  le  même  travail  élémentaire,  en  prenant  te 
produit  Fids  de  l'élément  de  chemin  ds  décrit  par  le  mobile  par  la 
projection  Fi  de  la  force  F  sur  la  direction  de  cet  élément  ds.  Le  tra* 
vail  d  une  force,  pendant  un  temps  fini  quelconque,  est  la  somme  des 
travaux  élémentaires  de  celle  force,  pendant  les  divers  éléments  dans 
lesquels  on  peut  concevoir  que  ce  temps  fini  soit  décomposé. 
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NOTE    II, 
Des  maehlMes. 

Le$ machines  ont,  en  général,  pour  htU  de  IrammeUre,  tôt»  ur- 
laines  conditions ,  roc/ton  et  le  ^avail  des  forces.  —  influence  de$ 
résistances  dites  passives  :  te  travail  moteur  est  toujours  plus  gra^i 
que  le  travail  résistant  utile.  —  Notions  élémentaires  relatives  aux 
machines  simples  sollicitées  uniquement  par  une  puissance  et  une 
résistance.  —  Ce  qu'on  gagne  en  force  on  le  perd  en  temps  ou  en 
chemin. 

Pour  se  Taire  tout  d*abord  une  idée  un  peu  nette  de  Tobjet  des  ma- 
chines que  Ton  emploie  dans  Tindustrie ,  on  peut  lire  le  §  266,  dans 
lequel  on  est  conduit  à  dire  que  les  machines  sont  des  appareils  qui 
servent  à  transmettre  le  travail  des  forces.  Quant  à  Téiiide  complète 
de  la  manière  dont  s'effectue  la  transmission  du  travail  dans  les  ma- 
cJiineB,  elle  ne  peut  se  Taire  qu'en  s'appuyant  sur  le  théorème  général 
des  forces  vives ,  théorème  qui  ne  Tait  pas  partie  des  connaissances 
exigées  pour  Tadmiâsion  à  l'École  Polytechnique  :  on  devra  donc  se 
contenter  des  indications  suivantes,  relativement  à  cette  transmission 
du  travail. 

Considérons  une  machine  qui  soit  d'une  nature  telle  que  1rs  >i- 
tesses  de  ses  différents  points  puissent  rester  constantes  pendant  un 
temps  quelconque,  c'esl-à-diro  dont  les  diverses  parties  puissent  être 
animées  en  même  temps  de  mouvements  unlTormes,  mouvement;: 
qui  sont  habituellement  des  mouvements  de  translation  ou  de  rota- 
tion. Si  cette  machine  se  meut  uniTormémeut  sous  l'action  des  ÎOTce< 
qui  lui  sont  appliquées,  il  est  clair  que  celles  de  ces  forces  qui  agis- 
sent sur  une  quelconque  des  pièces  dont  la  machine  se  compose  se 
font  mutuellement  équilibre,  puisque  le  mouvement  de  celte  pièce 
s'effectue  de  la  même  manière  qu'il  s'effectuerait,  en  veitu  de  la 
seule  inertie  de  la  matière,  dans  le  cas  où  aucune  force  ne  lui  serait 
appliquée.  On  peut  en  conclure  que  la  somme  des  travaux  des  forces 
qui  agissent  sur  cette  pièce,  prise  isolément,  est  nulle,  quel  que  soit 
le  déplacement  idéal  et  infiniment  petit  qu'on  lui  attribue  à  partir 
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tfune  position  quelconque  (§176);  et  par  conséquent  c^tte  somme 
de  travaux  est  nulle  pour  le  déplacement  ({ue  prend  réellement  la 
pièce  dont  il  s'agit  pendant  un  élément  de  temps,  à  partir  de  l'ins- 
tant où  elle  occupe  la  position  dont  on  vient  de  parler.  On  en  'conclut 
de  suite  que  la  somme  des  travaux  développés  par  toutes  les  forces 
qui  agissent  sur  les  diverses  parties  de  la  machine,  pendant  un  élé- 
ment de  temps  quelconque;  est  égale  à  zéro  ;  et,  par  conséquent,  il 
en  est  encore  de  même  lorsque  Ton  considère  la  somme. des  travaux 
développés  par  ces  forces  pendant  un  temps  fini.  Cette  somme  de 
travaux  ne  peut  être  nulle  qu'autant  que  la  somme  des  travaux  posi- 
tifs est  égale  à  la  somme  des  valeurs  absolues  des  travaux  négatifs,  ce 
qu'on  énonce  en  disant  que  le  travail  moUur  est  égal  au  travail  ré- 
sistant  ;  car  on  donne  les  noms  de  travail  moteur  et  de  travail  résis- 
#tant  à  ces  deux  sommes  partielles,  dont  la  première  se  reporte  au 
travail  des  forces  mouvantes  ou  des  puissances,  et  la  seconde  au  tra- 
vail des  forces  résistantes  ou  des  résistances. 

On  voit  par  ce  qui  précède  qu'une  machine  dont  le  mouvement  est 
uniforme  transmet  le  travail  des  forces  mouvantes  aux  points  où  sont 
appliquées  les  résistances,  sans  que  la  grandeur  de  ce  travail  soit 
altérée  en  aucune  manière  ;  puisque  le  travail  résistant,  c'est-à-dire  le 
travail  produit  par  la  machine^  est  égal  au  travail  moteur  employé  à 
sa  production.  Dans  le  cas  particulier  où  la  machine  n'est  soumise 
qu'à  une  seule  puissance  et  à  une  seule  résistance,  l'égalité  des  tra- 
vaux moteur  et  résistant  entraîne  comme  conséquence  que  Ja  puis- 
sance et  la  résistance  sont  entre  elles  dans  le  rapport  inverse  des 
chemins  parcourus  dans  le  môme  temps  par  leurs  points  d'application 
et  suivant  leurs  directions  respectives  ;  d'où  Ton  conclut  la  maxime 
bien  connue  que  ce  qu'on  gagne  en  force  on  le  perd  en  vitesse.  Nous 
aurons  bientôt  l'occasion  de  vérifier  ce  résultat  très-important,  dans 
l'élude  de  quelques  machines  simples. 

L'égalité  du  travail  moteur  et  du  travail  résistant,  que  nous^  venons 
d'établir  pour  les  cas  où  une  machine  se  meut  uniformément,  subsiste 
encore,  en  moyenne,  lorsque  la  machine  ne  se  meut  pas  uniformé- 
ment. Si  Ton  évalue  ces  travaux  moteur  et  résistant  pendant  un 
nombre  quelconque  d'intervalles  de  temps  successifs,  on  verra  que 
le  premier  est  tantôt  plus  grand,  tantôt  plus  petit  que  le  second  ; 
mais,  en  somme,  la  valeur  totale  du  travail,  nooteur  évalué  pen- 
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(iaai  toute  la  durée  de  la  marche  de  la  maobineesl  toujours  égale  ait 
valeur  totale  du  travail  résistani  correspondant  à  ceita  mèoie  durée. 
Nous  admeUuns  cette  proposition,  dont  la  démonstralioo  m  peut  se 
foire  qu'à  Taide  du  théorème  général  des  forces  vives.  D*après  cela, 
nous  pouvons  dire  que,  dans  tous  les  cas,  le  travail  moteur  ooaûé  i 
une  machine  est  transmis  intégralement  aux  points  où  agissent  les 
résistances  appliquées  à  la  machine,  sans  qu*auGune  portion  de  ce 
travail  soit  perdue  ;  mais  il  faut  bien  faire  attention  que,  pour  qu'il 
en  soit  ainsi,  on  doit  tenir  compte  de  toutes  les  forces  appliquées  i  la 
machine,  sans  aucune  exception.  Or»  parmi  les  forces  résistantes,  il 
y  en  a  de  deux  espèces  :  4*  celles  qui  sont  nécessairement  appliquées 
à  la  machine  d'après  l'objet  auquel  elle  est  deslTnée,  c'est-à-^iire 
celles  qui  correspondent  au  travail  même  que  Ton  se  propose  de  pro- 
duire par  l'emploi  de  la  machine  ;  2°  celles  qui  se  développent  dans 
les  diverses  parties  de  la  machine,  par  suite  de  son  mouveaMot^ 
comme  les  frottements  entre  les  pièces  solides  dont  la  machine  est 
formée,  et  qui  n'ont  rien  de  commun  avec  le  travail  en  vue  duquel  la 
machine  est  employée.  Les  forces  résistantes  de  la  première  espèce 
sont  souvent  désignées  sous  le  nom  de  résUtanott  ult/as,  et  celles  de 
la  seconde  espèce  sous  le  nom  de  résistances  passives.  Le  travail  dé- 
veloppé par  les  résistances  utiles  se  nomme  travail  utile.  Le  travail 
moteur  étant  toujours  égal  au  travail  résistant  total,  le  travail  utile, 
qui  n'est  qu'une  portion  de  ce  travail  résistant  total,  est  toujours  infé- 
rieur au  travail  moteur  ;  une  machine  est  d'autant  meilleure,  au  point 
de  vue  de  la  transmission  du  travail,  que  le  rapport  du  travail  utile 
au  travail  moteur  se  rapproche  plus  d  ôlre  égal  à  l'unité  ;  ce  rapport 
est  ce  qu'on  nomme  [g  rendement  de  la  machine. 

Équilibre  et  travail  des  forces  appliquées  au  levier. 

Un  levier  est  une  barre  solide  AGB,  fig.  422,  ordinairement  droite 

4  g        ou  presque  droite ,  qui  s'appuie 

/^^^^^^^-^^  r==::=:==^^^^^^     en  C  sur  un  corps  fixe,  et  à  Taide 

/A  ^  de  laquelle  on  peut  vaincre  une 

Fig.  122.  résistance  Q,  appliquée  à  l'une 

(^e  ses  extrémités  A,  au  moyen  d'une  force  convenable  P,  agissant  à 

son  autre  extrémité  B.  Le  plus  habituellement,  la  résistance  à  vaincre 
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est  le  poids  d*an  coq»  très-loord,  que  Ton  ne  pourrait  pas  souleTer 
directement,  et  que  Ton  parvient  à  soulever  en  employant  le  levier. 
Considérons  d'abord  le  levier  à  l*état  d'équi1ik)re  sous  Taction  des 
forces  P  et  Q  ;  it  est  clair  que  cet  équilibre  Be  peut  exister  qu'au- 
tant que  les  deux  forces  P,  Qont  une  résultante  égale  et  contraire  i  la 
réaction  que  le  levier  éprouve  de  la  part  de  son  point  d'appui  C  ; 
donc  :  4»  les  forces  P,  Q  doivent  être  dirigées  dans  un  même  plan, 
passant  par  le  point  C  ;  9*  la  somme  de  leurs  monents ,  par  rapport 
au  pointe,  doit  être  nulle,  c'est-à-dire  que  les  moments  de  ces  deux 
forces,  par  rapport  au  point  C,  considérés  en  valeur  absolue,  doivent 
être  égaux,  et  que  les  deux  forces  doivent  tendre  à  faire  tourner  le 
levier  en  sens  contraire  Tune  de  l'autre  autour  de  ce  point  C.  Ces 
conditions  sont  suffisantes,  si  Ton  admet  que  le  point  d*appui  C  est 
capable  d'exercer  sur  le  levier  une  résistance  de  grandeur  et  de  direc- 
tion quelconques.  Lorsqu'elles  seront  remplies,  la  résultante  des  for- 
ces P>  Q  sera  la  pression  exercée  par  le  levier  sur  son  appui  C,  et, 
pour  avoir  cette  résultante  en  grandeur  et  en  direction ,  on  pourra 
concevoir  que  les  deux  forces  P,  Q  soient  transportées  parallèlement  à 
elieâ-méroes  au  point  C. 

Lorsque  le  levier  se  meut  lentement  sous  l'action  des  forces  P,  Q, 
on  peut  regarder  ces  forces  comme  se  faisant  encore  équilibre  ;  alors 
la  somme  de  leurs  travaux  correspondant  au  déplacement  qu'éprouve 
le  levier  pendant  un  élément  de  temps  est  égale  à  zéro  (§  476),  ou, 
en  d'autres  termes,  le  travail  de  la  force  P  est  égal  en  valeur  absolue 
à  celui  de  la  force  Q.  11  s'ensuit  que  ce  qu'on  gagne  en  force  on  le 
perden  vitesse^  puisque  si  l'on  peut  vaincre  une  résistance  Q  avecune 
puissance  P  40,  400, 4000,  ....  fois  plus  petite,  d'un  autre  côté  le 
point  d'application  de  la  résistance  Q  se  déplace  40,  400,  4000, .... 
fois  moins  vite,  suivant  sa  direction,  que  le  point  sur  lequel  agit  la 
puissance  P. 

Des  balances,  —  Conditions  à  remplir  pour  qu'elles  ne  soient  ni 
folles  ni  paresseuses.  —  Mesure  de  leur  senHbilité. 

^  Une  balance  consiste  essentiellement  en  un  levier  nommé  fléau,  dont 
le  point  d'appui  est  au  milieu  de  sa  longueur,  et  dont  les  extrémités  sup- 
portent chacune  un  plateau  destiné  à  contenir,  soit  les  corps  que  l'on 
38. 
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veut  peser,  soit  des  corps  dont  le  poids  est  connu  d'avance,  et  que  Ton 
nomme  spécialement  des  poids.  Pour  se  servir  d*uno  balance,  on  met 
le  corps  à  peser  dans  Tun  des  deux  plateaux,  et  on  lui  fait  équilibre  en 
mettant  dans  Tautrc  plateau  des  poids  en  quantité  suffisante  pour  que 
le  fléau  puisse  se  maintenir  dans  une  position  horizontale  sous  Taction 
des  charges  qu*il  a  à  supporter  à  ses  deux  extrémités,  ou  plutôt  pour 
que  la  ligne  droite  qui  joint  les  points  de  suspension  des  deux  pla- 
teaux sur  ce  fléau  puisse  rester  horizontale  ;  lorsque  c^t  équilibre  est 
établi,  on  regarde  le  poids  du  corps  à  peser  comme  égal  à  Tensemblc 
des  poids  connus  que  Ton  a  dû  mettre  dans  le  dernier  plateau.  Voyons 
d*abord  quelles  sont  les  conditions  qui  doivent  être  remplies  pour 
que,  en  opérant  comme  nous  venons  de  le  dire,  on  trouve  exacte- 
ment le  poids  du  corps  que  Ton  pèse. 

Il  faut  évidemment,  pour  cela,  que  le  fléau  reste  en  équilibre  dans 
sa  position  horizontale,  lorsque  Ton  met  des  poids  ^ux  dans  les 
deux  plateaux,  et  cela  quels  que  soient  ces  poids  égaux;  il  faut  donc 
qu'il  en  soit  encore  ainsi  lorsque  ces  poids  sont  nuls,  c*est-à-diro 
lorsque  les  plateaux  ne  sont  pas  chargés.  D*un  autre  côté,  le  fléau 
étant  en  équilibre  lorsque  les  deux  plateaux  ne  contiennent  aucun 
corps,  et  cet  équilibre  devant  subsister  lorsqu'on  charge  les  plateaux 
de  deux  poids  égaux,  il  s'ensuit  que  ces  deux  poids  égaux,  considéns 
seuls  et  indépendamment  des  plateaux  qui  les  portent,  exercent  sur 
le  fléau  des  actions  qui  se  font  é(iuilibre  d'elles-mêmes  :  les  moments 
de  c«s  deux  poids  par  rapport  au  point  d'appui  du  fléau  doivent  donc 
être  égaux,  c'est-à-dire  que,  lorsque  la  ligne  des  points  de  sui^pen- 
sion  dos  deux  plateaux  est  horizontale,  le  point  d'appui  du  fléau  doit 
être  épialement  éloigné  des  verticales  menées  par  ces  points  de  sus- 
pension :  cela  ne  peut  avoir  lieu  qu'autant  que  le  point  d'appui  du 
fléau  est  à  égale  distance  des  points  de  suspension  des  deux  plateaux. 
D'après  cette  seconde  condition,  la  première  ne  peut  être  remplie 
(|ue  si  les  poids  des  plateaux  sont  les  mômes.  Ainsi,  pour  qu'une  ba- 
lance, employée  comme  noui  l'avons  dit,  donne  exactement  les  poids 
des  corps,  il  faut  :  1"  que  le  jKiint  d'appui  de  son  fléau  soit  éi:alcMn»nl 
éloigné  des  points  dé  suspension  des  deux  plateaux  ;  2°  que  les  poids 
(les  deux  plateaux  soient  égaux.  Lorsqu'une  balance  satisfait  a  a^^. 
coiiiiiiions,  on  dit  (|u'elle  esl  juste. 

Dans  ce  qui  précéic,  nous  n'avons  pas  t<'nu  compte  de  raclion 
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de  la  pesanteur  sur  le  fléau  ;  nous  avons  raisonné  comme  ai  le  fléau 
n'était  pas  pesant.  On  comprend  que  le  poids  du  fléau  pourrait 
entraîner  une  modification  dans  les  conditions  que  nous  venons 
de  trouver;  mais  il  n*en  est  pas  ainsi,  parce  qu*on  construit  le  fléau 
de  manière  qu'il  soit  symétrique  par  rapport  à  un  plan  mené  par  son 
point  d'appui  perpendiculairement  à  la  droite  qui  joint  les  points  do 
suspension  des  deux  plateaux.  Il  en  résulte  que,  lorsque  cette  droite 
est  horizontale,  le  plan  de  symétrie  du  fléau  est  vertical  ;  et  comme 
son  centre  de  gravité  se  trouve  nécessairement  dans  ce  plan  de  sy- 
métrie, la  pesanteur  ne  tend  en  aucune  manière  à  le  Taire  pencher 
dans  un  sens  plutôt  que  dans  l'autre.  Ainsi,  par  suite  de  cette  symé- 
trie du  fléau^  les  conditions  pour  qu'une  balance  soit  juste  sont  les 
mêmes  que  celles  que  nous  avions  trouvées  en  faisant  abstraction  du 
poids  du  fléau. 

D'après  ce  que  nous  venons  de  dire,  l'action  de  la  pesanteur  sur 
le  fléau  ne  joue  aucun  rôle  dans  l'équilibre  que  l'on  cherche  à  établir 
pour  peser  un  corps  ;  mais  il  n'en  est  pas  de  même,  si,  au  lieu  de  con- 
sidérer uniquement  cet  équilibre,  dans  lequel  la  droite  qui  joint  les 
points  de  suspension  des  plateaux  est  horizontale,  on  examine  celui 
qui  s'établit  lorsque  l'on  met  dans  un  des  plateaux  un  poids  un  peu 
plus  grand  que  celui  qui  se  trouve  dans  l'autre  plateau.  Soient  C  le 
point  d'appui  du  fléau,  /f^.  423,  et  A,  B  les  points  de  suspension  des 

deux  plateaux,  dans 
la  position  où  il  se 
trouve  lorsque  les  pla- 
teaux  sont  également 
f^^,^*'  I      chargés;    les    deux 

disUnces  A  C  et  BC 
sont  égales,  et  la  ligne 
Fig.  123.  ABesthorizontale.Dé- 

signons  par  P  le  poids 
total  de  chacun  des  deux  plateaux  amsi  également  chargés,  c'est-à-dire 
le  i)oids  du  plateau  lui-même  augmenté  du  poids  du  corps  qu'il  supporte; 
par  Q  le  poids  du  fléau  ;  par  a  la  moitié  AD  de  la  distance  A B ;  par  6 
la  distance  CD  du  point  d'appui  C  au  milieu  de  la  ligne  AB  ;  etpar  c  la 
distance  CG  du  même  point  C  au  centre  de  gravité  G  du  fléau.  Si  l'on 
ajoute  un  poids  ;i  dans  le  plateau  suspendu  en  A,  le  fléau  s  incline  et 
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prend  une  nouvelle  position  d'équilibre  AXB';  soit  &  Tangle  ÂCA', 
ou  D CD',  dont  il  tourne  ainsi  pour  passer  à  cette  nouvelle  position. 
Le  fléau  se  trouve  soumis,  en  dehors  de  son  point  d'appui  C ,  à  qua- 
Ire  forces  verticales  et  de  même  sens  qui  sont,  P  appliquée  en  k\  p 
appliquée  au  même  point  Â',  P  appliquée  en  B',  et  Q  appliquée  en 
G'  ;  la  résultante  de  ces  quatre  forces  parallèles  doit  passer  par  le 
point  C  :  donc  la  somme  de  leurs  moments  ppjr  rapport  au  point  C 
doit  être  nulle.  Les  deux  forces  égales  à  P,  appliquées,  Tune  en  A', 
l'autre  en  B',  peuvent  être  remplacées  par  une  force  2P  appliquée 
en  D'.  Le  moment  de  cette  force  2P  par  rapport  au  point  C  est 
égal  à  3P6sina;  le  moment  de  la  force  Q  appliquée  en  G'  a  pour 
valeur  Qcsina  ;  enfin  le  moment  de  la  force  p  appliquée  en  A'  est 
égal  à  p  (a  coss  —  6  sina).  Ces^  moments,  tels  que  nous  venons  de 
les  évaluer,  sont  pris  en  valeur  absolue  ;  si  on  leur  attribue  des  si- 
gnes convenables ,  et  si  ensuite  on  exprime  que  leur  somme  est  égale 
à  zéro,  on  arrive  à  l'équation 

p(aco6««-6sinft)=:âPèsin«  +  Qe8inft, 
d'où  l'on  tire 

Cette  formule  fait  connaître  l'angle  «  dont  le  fléau  s'écarte  de  sa  po- 
sition d'équilibre  normafe,  par  suite  de  l'addition  du  poids  p  dans 
l'un  des  deux  plateaux.  La  balance  est  d'autant  plus  sensible  que  l'an- 
gle a  est  plus  grand,  pour  une  même  valeur  de  p.  Si  Ton  veut  que  la 
sensibilité  de  la  balance  soit  la  même  quel  que  soit  P,  c'est-à-dire 
quelle  que  soit  la  charge  des  deux  plateaux,  il  faut  que  P  n'entre  |>as 
dans  l'expression  de  langa ,  et  par  conséquent  que  6  soit  nul  :  ainsi, 
pour  qu'une  balance  présente  le  même  degré  de  sensibilité,  quel  que 
soit  le  poids  du  corps  que  l  on  pèse,  il  faut  que  les  points  de  suspen- 
sion A,  B  des  deux  plateaux  et  le  point  d'appui  C  du  fléau  soient  sur 
une  même  ligne  droite.  Lorsque  cette  condition  est  remplie,  on  voit 
que  la  sensibilité  de  la  balance  est  d'autant  plus  grande  que  la  dis- 
tance c  du  centre  de  gravité  du  fléau  à  soo  point  d'appui  est  plus  pe* 
tite  :  aussi,  pour  qu'une  balance  soit  très-sensible,  construit-on  le 
fléau  de  telle  manière  que  son  centre  de  gravité  G  soit  très-près  de 
son  point  d'appui  C. 
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Si  la  distance  c  est  grande,  la  balance  est  peu  sensible;  son  flêaM 
ee  dérange  à  peine  par  suite  de  reddition  d'un  poids  p  même  aseet 
considérable  :  on  dit  alors  que  la  balance  est  p«rssss«M.  Si  ceUe 
distance  c  est  négiitive,  c'est-é-dire  si,  dans  la  position  normale  du 
fléau,  son  centre  de  gravité  se  trouve  au^4es6us  de  son  point  d*appui, 
l'addition  d'un  faible  poids  p  dans  Tun  des  plateaux  ne  fait  pas 
prendre  au  fléau  une  position  d'équilibre  peu  difiérente  de  sa  posi* 
tion  normale;  le  fléau,  qui  était  en  équilibre  instable  dans  cette  po- 
sition normale,  tourne  immédiatement  d'une  quantité  considérable 
autour  de  son  point  d'appui  par  suite  de  l'action  du  poids  p,  quelque 
petit  que  soit  ce  poids  :  dans  ce  cas  on  dit  que  la  balance  est  /bUa, 

Équililn-e  et  travail  des  forcé*  appliquées  au  treuil ,  à  la  poulie 
fixe  ou  mobile.  —  Moufles, 

Le  treuil  est  une  machine  qui  se  compose  essentiellement  d'un  cy- 
lindre,  terminé  à  ses  deux  extrémités  par  deux  cylindres  plus  petits 
ou  tourilUms  qui  ont  même  axe  que  le  cylindre  principal  ;  ces  touril- 
lons sont  engagés  dans  des  ouvertures  cylindriques  ou  coussinet» 
pratiquées  dans  des  supports  fixes,  de  manière  que  le  corps  du  treuil 
peut  tourner  librement  autour  de  son  axe  de  figure,  par  le  glissesMnt 
des  surfaces  de  ses.  tourillons  sur  les  surfaces  intérieures  des  couash 
nets.  Une  corde,  attachée  par  une  de  ses  extrémités  en  un  point  de 
la  surface  du  treuil,  fait  un  certain  nombre  de  tours  sur  cette  surface, 
puis  s'en  détache  tangentiellement  suivant  une  direction  perpendicii* 
laire  aux  génératrices,  pour  aller  se  fixer  par  son  autre  extrémité  à 
un  corps  que  Ton  veut  faire  mouvoir  vers  le  treuil  ;  lorsque  le  treuil 
sert  à  faire  monter  verticalement  un  corps  pesant,  ce  qui  est  le  cas 
le  plus  ordinaire,  son  axe  do  rotation  est  horizontal,  et  la  corde  des- 
tinée à  élever  le  corps  s'en  détache  verticalement*  Pour  faire  tourner 
le  treuil  autour  de  son  axe,  de  manière  à  enrouler  la  corde  sur  sa 
surface,  et  par  conséquent  à  vaincre  la  résistance  appliquée  à  Tex- 
trémité  de  cette  corde,  on  agit,  soit  au  bout  d'un  levier  implanté  dans 
le  corps  du  treuil,  soit  sur  le  contour  d'une  roue  adaptée  à  ce  treuil 
dans  un  plan  perpendiculaire  à  ses  génératrices.  Soient  P  la  pui»* 
sance  appliquée  au  travail,  et  Q  la  résistance  à  vaincre  par  l'inter- 
médiaire de  la  corde,  c'est-à-dire  le  poids  du  corps  attaché  à  son 
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extrémité,  ai  le  treuil  eet  employé  pour  élever  des  corps  pesants.  Le 
treuil  est  soumis  aux  deux  Toroes  P  et  Q,  et  en  outre  aux  actions 
que  ses  tourillons  éprouvent  de  la  part  des  coussinets  ;  -nous  suppo- 
serons que  ces  actions  des  coussinets  sur  les  tourillons  sont  appliquées 
à  Taxe  même  du  treuil,  soit  en  négligeant  le  rayon  des  tourillons  qui 
est  ordinairement  très-petit,  soit  plutôt  en  ne  tenant  pas  compte  des 
frottements  qui  se  développent  entre  les  surfaces  des  toorilloos  et  des 
coussinets.  Le  treuil  étant  en  équilibre  sous  l'action  des  forces  dont 
il  s*agit,  ou  bien  étant  animé  d'un  mouvement  de  rotation  uniforme 
autour  de  son  axe,  ces  forces  doivent  satisfaire  aux  conditions  d*é- 
quilibre  trouvées  précédemment  (g§  477  et  47â);  si  Ton  considère  en 
particulier  la  somme  de  leurs  moments  par  rappoK  à  Taxe  du  treuil, 
cette  somme  doit  être  nulle  :  donc  la  somme  des  moments  des  deux 
forces  P,Q,  par  rapport  à  cet  axe,  doit  être  égale  à  zéro,  puisque  les 
moments  des  actions  exercées  par  les  coussinets  sur  les  tourillons, 
par  rapport  à  cet  axe,  sont  nuls  d'eux-mêmes.  Il  en  résulte  que  les 
forces  P  et  Q,  que  nous  supposons  dirigées  dans  des  plana  perpendi- 
culaires à  l'axe  de  rotation  du  treuil,  sont  entre  elles  dans  le  rapport 
inverse  des  distances  R,  r,  de  cet  axe  à  leurs  directions  respectives. 
Pendant  que  le  treuil  tourne  d'un  angle  infiniment  petit  « ,  le  travail 
de  la  force  P  est  égal  à  PRa;  d'ailleurs  le  travail  de  la  résistance  Q, 
dans  le  même  temps,  est  égal  en  valeur  absolue  k  Qr<t;  ainsi,  dans 
le  treuil  considéré  comme  nous  Tavons  fait,  c'est-à-dire  sans  tenir 
compte  des  frottements  des  coussinets  sur  les  tourillons,  le  travail 
moteur  est  égal  au  travail  résistant. 

La  poulie  fixe  est  un  cas  particulier  du  treuil.  Elle  consiste  en  un 
disque  circulaire  d'une  certaine  épaisseur,  qui  peut  tourner  librement 
autour  de  son  axe  de  figure,  et  qui  présente  sur  tout  son  contour  une 
rainure  nommée  gorge.  Une  corde,  introduite  dans  la  gorge,  s'appli- 
que sur  une  portion  du  contour  de  la  poulie,  et  s'en  détache  tangen- 
tiellement  de  part  et  d'autre  pour  aller  d'un  côté  se  lixer  à  un  corps 
qu'il  s'agit  de  faire  mouvoir  vers  la  poulie,  et  de  l'antre  côté  recevoir 
à  8on  extrémité  libre  l'action  d'une  force  mouvante.  Tout  ce  que  nous 
avons  dit  pour  le  treuil  peut  s'appliquer  à  la  poulie  fixe;  il  n'y  a  de 
différence  qu'en  ce  que  la  distance  R  de  la  direction  do  la  puissance  P 
à  l'axe  de  la  poulie  est  égale  à  la  distance  r  do  la  direction  de  la  ré- 
sistance Q  à  cet  axe,  de  sorte  que,  pour  l'équilibre,  on  doit  avoir 


V  =  {t.  Dêns  U  puulie  ii\e.  conime dans  W  UtHiil,  si  Ion  fait  abstrac- 
tion des  froUements,  le  travail  moienresi^l  au  travail  réaislant. 

La  poulie  peut  être  constniile  de  deui  manières  diflérartes  :  ou 
bien  le  disque  dont  elle  est  fonnée  est  BBoni  sur  ses  dfux  faces  de 
tourillooSf  analogues  à  ceux  du  treuil,  qui  pénètrent  dans  des  coussi- 
nets; ou  bien  ce  disque  est  pcm  en  son  milieu  d*uno  ouverture  cy- 
lindrique de  même  axe,  et  cette  ouverture  est  traveraée  par  un  bou- 
lon autour  duquel  le  disque  peut  tourner.  Les  coussinets,  dans  l« 
premier  cas,  et  le  boulon»  dans  le  second  cas,  sont  ordinairement 
adaptés  à  une  chape,  pièce  solide  en  forme  d'étrier  qui  présente  deux 
bras  s'étendant  de  part  et  d'autre  depuis  un  point  de  ladroonférenre 
de  la  poulie  jusque  vers  son  centre,  et  à  l'intérieur  de  laquelle  la 
poulie  tourne  librement.  La  poulie  est  dite  fixe ,  lorsque  sa  chape  eal 
maintenue  dans  une  position  invariable  par  sa  liaison  à  des  corps  fixes  ; 
mais  la  chape  peut  être  mobile,  et  soumise  a  Taction  d*une  force  des- 
tinée à  faire  équilibre  aux  forces  qui  sont  appliquées  aux  deux  extrémi- 
tés  de  la  corde  :  dansce  cas,  la  poulie  prend  le  nom  de  poMe  moôtls. 
Considérons,  par  exemple,  la  poulie  mobile  M ,  /i§f.  4  24 ,  dont  la  chape 

supporte  un  poids  Q,  et  qui  est  soute- 
nue par  une  corde  attachée  d'une  part 
à  un  point  fixe  B,  et  soumise,  d'une 
autre  part,  à  une  force  de  traction  P; 
La  poulie  étant  en  équilibre,  on  peut 
supposer  que  la  chape  soit  fixe  sans 
que  l'équilibre  soit  troublé;  on  voit 
alors  I  en  appliquant  ce  qui  a  été  dit 
pour  la  poulie  fixe,  que  les  tensions  des 
deux  cordons  AB,  C  D ,  qui  se  détachent  do  la  poulie  de  part  et  d  au- 
tre ,  doivent  être  égales,  c'est-à-dire  que  la  tension  du  cordon  A  B  est 
égale  à  la  force  P.  D'ailleurs  la  force  verticale  Q ,  qui  se  transmet  à 
Taxe  de  la  poulie  par  l'intermédiaire  de  la  chape,  doit  être  égale  et 
directement  opposée  û  la  résultante  des  tensions  des  deux  cordons 
AB,  CD  :  donc  ces  deux  cordons  AB,  CD  doivent  être  dirigés  dans 
un  même  plan  vertical ,  et  en  outre,  en  raison  de  l'égalité  de  leurs 
tensions,  ils  doivent  être  également  inclinés.  Soit  a  l'angle  que  cliacun 
des  cordons  fait  avec  la  verticale;  on  devra  avoir,  d'après  ce  qui 
vient  d'être  dit , 


QsSPooSft. 

Telle  est  la  relation  qui  doit  exister  entre  la  puissance  P  et  la  ré- 
sistance Q,  pour  que  la  poulie  mobile  soit  en  équilibre.  Si  les  cor- 
dons AB,  CD  étaient  parallèles,  et  par  conséquent  Torticmix,  «  serait 
nul,  et  on  aurait 

on  reconnaît  facilement  dans  ce  cas  que  le  trayail  moteur  est  égal  au 
travail  résistant,  en  remarquant  que  le  chemin  parcouru  par  le  point 
d*application  de  la  puissance  P,  lorsque  la  poulie  monte  sans  que  les 
cordons  cessent  d'être  parallèles,  est  préciséanent  double  du  chemin 
que  parcourt  en  même  temps  le  point  d'application  de  la  réais- 
tance  Q. 

On  donne  le  nom  de  mou/las  à  une  machine  formée  par  la  réunien 
de  plusieurs  poulies  fixes  et  ra<^iles.  Une  chape  fixe  supporte  plu- 
sieurs poulies,  qui  sont  placées  à  cété  les  unes  des  autres,  et  qui  peu- 
vent tourner  indépendamment  les  unes  des  autraa  autour  d*un  mène 
boulon  ;  une  chape  mobile  réunit  également  un  même  nombre  de  pou- 
lies, qui  sont  les  unes  par  rapport  aux  autres  dans  les  mêmes  condi- 
tions que  les  premières  ;  ces  deux  systèmes  de  poulies  sont  reliés  l'un 
à  l'autre  par  uue  corde  unique,  qui  s'attache  par  une  de  ses  extrémi- 
tés en  un  point  de  la  chape  fixe  du  premier  système,  va  passer  dans 
la  gorge  de  Tune  des  poulies  du  second  système,  |>a$se  ensuite  dans 
la  gorge  d'une  poulie  du  premier  système,  puis  dans  la  gorge  d'une 
deuxième  poulie  du  second  système,  revient  passer  dans  la  gorge  d'une 
deuxième  poulie  du  premier  système ,  et  ainsi  de  suite,  jusqu'à  ce 
que,  ayant  embrassé  successivement  toutes  les  poulies  situées  de 
part  et  d'autre,  elle  finisse  par  se  détiicher  de  la  dernière  poulie  du 
premier  système  suivant  une  direction  quelconque  tangente  à  la  cir- 
conférence de  cette  poulie.  Supposons  qu'un  corps  de  poiJs  {)  soit 
suspendu  à  la  chai)e  mobile  du  second  système,  et  cherchons  quelle 
doit  être  la  force  P  appliquée  à  l'extrémité  libre  de  la  corde,  pour 
faire  équilibre  à  ce  poids  Q.  Si  l'on  suit  la  corde  dans  toute  sa  lon- 
gueur, depuis  son  point  d'attache  à  la  chape  hxe,  jusqu'à  son  extré- 
mité libre  sur  laquelle  agit  la  force,  on  voit  que  cette  corde,  passant 
successivement  dans  les  gorges  de  diverses  poulies ,  doit  avoir  par- 
tout la  même  tension  :  cette  tension  uniforme  est  égale  à  la  fon» 
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P  appliquée  à  rextrémilé  libro.  Dun  autre  côté,  si  n «st  le  nombre 
des  poulies  portées  par  chacuoe  des  deux  chapes,  on  voit  que  les 
deux  systèmes  de  poulies  sont  reliés  l'un  à  l'autre  par  %m  cordons 
qui  sont  sensiblement  parallèles;  la  résultante  des  tensions  de  cm 
2n  cordons  doit  évidemment  être  égale  au  poids  Q  supporté  par  le 
système  mobile;  et  comme  ces  tensions  sent  des  forces  parallèles 
toutes  égales  à  P,  il  s'ensuit  qu'on  doit  avoir 

Q  =  2nP. 

On  vérifie  encore  facilement  ici  que,  si  les  moufles  fonctionnent  de 
manière  que  le  système  inférieur  monte  uniformément  avec  le  poids  Q 
qu'il  supporte,  le  travail  moteur  est  égal  au  travail  résistant  :  en  effet 
il  est  aisé  de  voir  que  le  chemin  parcouru,  dans  un  temps  quelconque, 
par  le  point  de  la  corde  auquel  est  appliquée  la  force  de  traction  P, 
suivant  la  direction  de  cette  corde,  est  2n  fois  plus  grand  que  la  quan- 
tité dont  le  poids  Q  monte  dans  le  môme  temps. 


Équilibre  et  stabilité  d'un  corps  pesant  posé  sur  un  plan  fbce  ho- 
ritontal  ou  incliné.  —  Réactions  du  plan.  —  Moments  et  degrés  di- 
vers de  stabilité. 

Lorsqu'un  corps  pesant,  un  boulet  par  exemple,  repose  sur  un  plan 
horizontal  qu'il  touche  par  un  seul  point,  il  exerce  sur  le  plan,  en  ce 
point ,  une  pression  verticale  égale  à  son  poids^  et  dirigée  de  haut  en 
bas  ;  de  son  côté  le  plan  réagit  sur  le  corps,  et  exerce  sur  lui  une  pression 
égale  et  directement  opposée  à  la  précédente.  Dans  le  cas  où  un  corps 
pesant  repose  sur  un  plan  horizontal  qu'il  touche  par  plusieurs  points, 
on  peut  regarder  les  choses  comme  se  passant,  pour  chaque  point  de 
contact,  de  la  même  manière  que  s'il  n'y  en  avait  pas  d'autre  :  on 
peut  dire  que  le  corps  exerce  sur  le  plan,  à  chacun  de  ses  points  de 
contact,  une  pression  dirigée  verticalement  et  de  haut  en  bas  ;  et 
aussi  que  le  corps  éprouve  de  la  part  du  plan ,  en  ces  divers  points, 
des  pressions  égales  et  contraires  aux  précédentes.  Si  le  corps  touche 
le  plan  par  une  face  plane  d'une  certaine  étendue,  on  peut  regarder 
chaque  point  de  cette  face  comme  étant  un  point  de  contact  ;  dans 
ce  cas,  on  oonsidère  le  corpa  comme  exer^nt  sur  le  plan  une  prea* 
sien  dirigée  verticalement  et  de  haut  en  bas ,  en  chaque  point  da 
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la  surface  de  contact,  et  comme  éprouvant  en  ce  point,  de  la  pari 
du  plan,  une  pression  égale  et  contraire  à  la  précédente. 

Les  réactions  du  plan  sur  le  corps,  aux  divers  points  par  lesquels  il 
le  touche,  sont  des  forces  parallèles  et  de  même  sens  dont  la  résul- 
tante doit  faire  équilibre  au  poids  du  corps  et  par  conséquent  doit  être 
dirigéo  suivant  la  verticale  menée  par  son  centre  do  gravité.  Soient 

A,  B,  C,  D, . . .. , 
fig.  425,  les  points 
d*appui  du  corps 
burleplanP.  Ghis- 
truisons  un  polygo- 
ne convexe  ABDFU, 
ayant  pour  som- 
mets des  points  pris 
^^^*  *^  parmi    ces   points 

d'appui,  et  contenant  à  son  intérieur  ou  sur  ses  côtés  tous  ceux  de 
ces  points  d*appui  qui  ne  sont  pas  à  ses  sommets.  Il  est  clair  que, 
par  cela  seul  que  les  réactions  du  plan  P  sur  le  corps  sont  des  forces 
parallèles  et  de  même  sens,  la  résultante  de  ces  réactions  ne  peut 
pas  passer  en  dehors  de  ce  polygone  :  donc,  pour  que  le  corps 
|)esant  soit  en  équilibre  sur  le  plan  P,  dans  la  position  où  nous  le 
considérons,  il  faut  que  la  verticale  menée  par  son  centre  de  gravité 
l>erce  le  plan  P  à  Tlntérieur  du  polygone  dont  il  s'agit,  et  au- 
quel on  donne  le  nom  de  polygone  d'appui  du  corps  sur  le  plan.  Le 
nombre  des  points  de  contact  A,  B,  C,  D, . . .  du  corps  avec  le  plan 
n'ayant  pas  été  particularisé,  ce  qui  vient  d'être  dit  est  évidemment 
applicable  au  cas  où  le  corps  toucherait  le  plan  dans  toute  Tétenduo 
d'une  face  plane;  dans  co  cas  lo  polygone  d'appui  peut  être  curvi- 
ligne dans  une  partie  ou  dans  la  totalité  de  son  contour. 

Le  corps  |>osant  que  nous  considérons  étant  en  équilibre  sur  lo 
plan  P  qu'il  touche  par  les  points  A,B,  (',  I),  .  .  . ,  concevons  qu'on 
vienne  lo  tirer  transversalement  vers  le  haut,  de  manière  à  le  renver- 
ser sur  le  plan  en  le  faisant  tourner  autour  du  côté  AB  du  polygone 
d'appui.  Pour  que  ce  mouvement  de  rotation  puisse  se  produire,  il 
faudra  que  la  lorce  de  traction  appliquée  au  corps  soit  capable  de  faire 
équilibre  au  poids  du  corps,  qui  agit  dans  ce  cas  comme  une  résis- 
tance ;  il  faudra  donc  que  le  moment  de  cette  force  de  traction  par 


APPENDICE.  605 

rapporl  à  l'axe  A  B  soit  égal  au  moment  du  poids  du  corps  par  rapport 
au  môme  axe,  c'est-à-dire  égal  au  produit  do  ce  poids  par  la  distance 
de  AB  au  point  où  le  plan  P  est  percé  par  la  verticale  menée  par  le 
centre  de  gravité  du  corps.  On  voit  par  là  que  le  renversement  du 
corps  sur  le  plan,  par  rotation  autour  d'un  des  côtés  du  polygone 
d'appui  ABDFil,  présente  plus  ou  moins  de  difficulté,  suivant  que 
Ton  considère  tel  ou  tel  côté  de  ce  polygone  :  ce  renversement  est 
d'autant  plus  facile  que  le  cOté  autour  duquel  on  veut  le  produire  est 
plus  rapproché  du  point  où  la  verticale  menée  par  le  centre  de 
gravité  du  corps  perre  le  plan  d'appui.  Si  Ton  multiplie  la  distance 
de  ce  point  au  côté  le  plus  rapproché,  par  le  poids  du  corps,  on  obtient 
ce  qu'on  nomme  le  moment  de  stabilité  du  corps  :  c'est  la  plus  petite 
valeur  que  puisse  avoir  le  moment  de  la  force  de  traction  appliquée 
au  corps,  pour  produire  le  renversement  de  ce  corps  sur  le  plan. 

Un  corps  pesant,  posé  sur  un  plan  incliné,  peut  y  rester  eo  équili- 
bre comme  sur  un  plan  horizontal ,  pourvu  que  l'inclinaison  du  plan 
ne  soit  pas  trop  forte.  Dans  ce  cas,  on  peut  considérer  le  corps  comme 
exerçant  toujours  sur  le  plan,  aux  divers  points  par  lesquels  il  le 
louche,  des  actions  verticales  et  dirigées  de  haut  en  bas  dont  la  ré- 
sultante est  égale  au  poids  du  corps  ;  et  de  môme  on  peut  regarder 
lo  plan  c^mme  exerçant  sur  le  corps  des  réactions  égales  et  contraires 
aux  actions  dont  on  vient  de  parler.  Il  n'y  a  de  différence  avec  ce  qui 
se  passe  lorsque  le  plan  est  horizontal,  qu'en  ce  que  les  actions  et 
réactions  qui  se  développent  entre  lo  corps  et  le  plan ,  aux  divers 
points  par  lesquels  ils  se  touchent,  sont  obliques  par  rap[)Ort  au  plan, 
an  lieu  de  lui  être  perpendiculaires.  On  peut  considérer  de  même  le 
polygone  d'appui  du  corps  avec  le  plan,  et  dire  que,  pour  l'équilibre, 
il  faut  que  la  verticale  menée  par  le  centre  de  gravité  du  corps  ren- 
contre lo  plan  à  l'intérieur  de  ce  polygone  d'appui.  On  peut  égale- 
ment considérer  ce  que  nous  avons  nommé  moment  de  stabilité,  en 
ol>servant  cependant  que,  ce  moment  de  stabilité  étant  le  plus  petit 
des  moments  du  poids  du  corps  par  rapport  aux  divers  côtés  du  poly- 
gone d'appui  ($  103),?a  valeur  s'obtient  en  prenant  la  distance  du  point 
où  la  verticale  du  centre  de  gravité  du  corps  perce  le  plan  au  côté  . 
qui  est  le  plus  rapproché  de  ce  point,  et  multipliant  cette  distance  par 
la  projection  du  poids  du  corps  sur  une  perpendiculaire  au  plan. 
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lots  expérimentales  du  frottement  :  h"*  à  l'instant  du  départ, 
2°  pendant  le  mouvement,  —  Expériences  de  Coulomb  relatives  au 
frottement  des  corps. 

Lorsqu^un  corps  pesant  repose  sur  un  plan  horizontal ,  et  qu*on 
cherche  à  le  faire  glisser  sur  ce  plan ,  on  éprouye  une  résistance:  il 
existe  entre  le  corps  et  le  plan  une  adhérence  qui  s'oppose  au  glisse- 
ment,  et  œtie  adhérence  n'est  vaincue  que  quand  on  applique  au 
corps  une  force  de  traction  suffisamment  grande.  La  résistance  dont 
il  s'agit ,  considérée  à  l'instant  où  le  corps  commence  i  gtisBer,  oûbs- 
titue  ce  qu'on  nomme  le  frottement  du  corps  sur  le  plan.  Lorsque  b 
corps  que  l'on  considère  a  commencé  à  glisser  sur  le  plan  qui  le 
supporte ,  on  a  besoin ,  pour  entretenir  son  mouvement  sans  que  sa 
vitesse  diminue ,  de  lui  appliquer  constamment  une  certaine  force  de 
traction  destinée  à  vaincre  une  résistance  analogue  à  celle  qui  Tem- 
pèdiait  tout  d'abord  de  se  mettre  en  mouvement;  cette  nouvelle 
résistance  est  également  désignée  sous  le  nom  de  frottement.  Mais  on 
ne  doit  pas  confondre  ces  deux  frottements ,  qui  n'ont  généralement 
pas  la  même  intensité  :  on  tes  distingue  en  attribuant  au  premier  le 
nom  spécial  de  frottement  au  départ,  et  au  second  celui  de  frottement 
pendant  le  mouvement. 

Coulomb  a  fait  des  expériences  pour  déterminer  les  lois  du  frotte- 
ment  au  départ.  Pour'cela  il  s'est  servi  de  l'appareil  représenté  par  la 


Pig,  tm 


fig.  426.  Une  caisse  A  ,  qu'on  chargeait  de  poids  à  volonté,  pouvait 
glisser  sur  deux  madriers  horizontaux  B ,  placés  à  côté  l'un  de  l'autre  ; 
une  corde  attachée  à  la  caisse  passait  dans  la  gori^o  d'une  iK)uIie  C , 
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descendait  verlicalement ,  et  se  terminait  par  un  plateau  D.  Après 
<ivoir  chargé  la  caisse  A ,  il  suffisait  de  mettre  des  poids  dans  le 
plateau  D ,  en  quantité  convenable  pour  que  le  mouvement  com- 
mençât à  se  produire  :  les  poids  mis  dans  le  plateau  ,  augmentés  du 
poids  du  plateau  lui-même,  étaient  la  mesure  de  la  force  de  traction 
qui  avait  mis  la  caisse  en  mouvement ,  et  par  suite  la  mesure  du  frot- 
tement qui  s'opposait  à  ce  mouvement.  On  pouvait  faire  varier  à 
volonté  H<»  la  charge  de  la  caisse  A  ;  ^  la  nature  des  surfaces  flot- 
tantes, en  mettant  sur  les  madriers,  et  en  fixant  au-dessous  de  la 
caisse,  les  corps  de  diverses  espèces  qu*on  voulait  soumettre  à  Texpé- 
rience  ;  3*  enfin  la  grandeur  des  surfaces  flottantes ,  en  faisant  varier 
rétendue  de  la  surface  par  laquelle  la  caisse  s'appuyait.  Coulomb  a 
ti  ouvé  ainsi  que  le  frottement  au  départ  etl  :  4«  proportionnel  à  la 
pression  qui  s'exerce  entre  les  deux  corpa  qui  glissent  Tun  sur  l'autre  ; 
2*  indépendant  de  retendue  des  surfaces  flottantes. 

Le  même  appareil  a  servi  à  Coulomb ,  pour  étudier  les  lois  du  frot- 
tement pendant  le  mouvement.  A  cet  effet  il  délerminait  le  glissement 
de  la  caisse  en  mettant  des  poids  en  quantité  convenable  dans  le  pla- 
teau D;  pois  il  <^[)servait  la  loi  du  mouvement  produit,  en  évaluant 
le»  leoipt  employés  par  le  plateau  D  à  descendre  successivement  de 
quantilés  égales.  11  trouva  de  cette  manière  que  le  mouvement  de  la 
caisM  était  toujours  un  mouvement  uniformément  accéléré.  La  force 
qui  détermine  le  mouvement  de  la  caisse  est  le  poids  du  plateau  D  et 
de  ce  qu'il  contient  ;  mais  cette  force  est  détruite  en  partie  par  le 
frottement  qu'éprouve  la  caisse  en  glissant  :  la  ix)rtion  restante  de  cette 
force  donne  lieu  à  Taccélération  du  mouvement.  Cette  accélération 
étant  constante ,  on  en  conclut  que  l'excès  du  poids  du  plateau  D,  avec 
ce  qu'il  contient ,  sur  le  frottement  de  la  caisse ,  a  toiyours  la  même 
valeur  :  le  frottement  reste  donc  le  même ,  pendant  toute  la  durée  du 
mouvement.  D'ailleurs ,  la  connaissance  de  l'accélération  de  ce  mou- 
vement permet  de  trouver  la  grandeur  du  frottement.  En  effet ,  soient 
F  ce  frottement ,  P  le  poids  de  la  caisse ,  p  le  poids  du  plateau  D 
chargé ,  et  T  la  tension  de  la  corde ,  tension  que  l'on  peut  regarder 
comme  constante  dans  toute  sa  longueur  ;  p-— T  et  T — F  sont  évidem- 
ment les  forces  qui  agissent  sur  le  plateau  et  sur  la  caisse  considérés 
séparément ,  et  par  consé  ^uent  on  a ,  dans  le  mouvement  rectiligne  de 
ces  deux  corps, 
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j  étant  Taccélération  :  donc ,  en  ajoutant  ces  deux  relations ,  puis  ré> 
solvant  par  rapport  à  F,  on  a 

En  opérant  ainsi ,  et  faisant  varier  les  circonstances  dans  lesquelles^ 
se  produisait  le  glissement,  comme  lorsqull  s*agissait  du  frottement 
au  départ ,  (Coulomb  a  reconnu  que  le  frottement  pendant  le  mouve- 
ment est  :  4<»  proportionnel  à  la  pression  P  ;  t*^  indépendant  de  reten- 
due des  surfaces  frottantes  ;  3<»  indépendant  de  la  vitesse  du  glisse- 
ment. Le  frottement  pendant  le  mouvement  est  généralement ,  toutes 
choses  égales  d'ailleurs,  plus  faible  que  le  frottement  au  départ. 

Soit  f  le  rapport  du  frottement  F  à  la  pression  P ,  rapport  qui  ne 
dépend  que  de  la  nature  des  surfaces  frottantes ,  soit  qu'il  s'agisse 
du  frottement  au  départ ,  soit  qu*il  s'agisse  du  frottement  pendant  le 
mouvement.  On  a 

V  =  fV. 

Ce  rapport  f  se  nomme  coefficient  de  froUemenL  Pour  un  même  corps, 
glii^sant  sur  une  même  surface,  on  doit  distinguer  deux  coefficients  de 
frottement ,  suivant  que  1  on  considère  le  frottement  au  départ  ou  le 
frottement  pendant  lo  mouvement;  d'après  ce  que  nous  avons  dit ,  le 
second  est  généralonienl  plus  petit  que  le  premier. 

Mouvement  uniforme  et  équilibre  d'un  corpa  sui  un  plan  incliné, 
en  supposant  ce  corps  uniquement  soumis  à  Vaction  de  la  pesanteur 
et  au  frottement  du  plan.  —  Cas  du  mouvement  uniformément  accé- 
léré. —  Equation  du  travail  et  des  forces  vives.  —  Portiot}  du  tra- 
vail absorbée  par  le  frottement. 

Lorsqu'un  corps  pesant  repose  sur  un  plan  incliné  qui  fait  un  angle 
a  avec  l'horizon ,  le  poids  P  du  corps  peut  se  décom|)oser  en  deux 
composantes,  dont  l'une  Pcosa  est  normale  au  plan,  et  l'autre  Psinx 
est  parallèle  au  plan.  La  première  composante  Pcosa  est  la  pression 
que  le  corps  exerce  sur  le  plan;  et  la  seconde  Psinx  tend  à  faire 
glisser  le  corps  suivant  la  ligne  de  plus  grande  ponte  du  plan.  Pour 
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que  cette  dernière  force  puisse  déterminer  le  glissement  du  corps,  il 
faut  qu'elle  ne  soit  pas  plus  petite  que  le  frottement  correspondant  à  la 
pression  Pcosa  :  donc,  si  Ton  a 

Psina  <fPcosa, 

/'étant  le  coefficient  du  frottement  au  départ ,  le  corps  restera  immo* 
bile  sur  le  plan,  malgré  inclinaison  de  ce  plan.  L'inégalité  que  nous 
venons  de  poser  revient  à  la  suivante 

tanga</, 

ou  bien  encore  à 

«  <  ?» 
en  posant 

A=  langv. 
Cot  angle  9,  dont  la  tangente  est  égale  àf,  se  nomme  angle  de  frot- 
tement. Ainsi ,  pour  qu'un  corps  pesant,  posé  sur  un  plan  incliné, 
né  glisse  pas  sur  ce  plan  ,  il  faut  que  rinclinai&*on  du  plan  soit  plus 
petite  que  Tanglo  de  frottement. 

Si  le  corps  pesant  glisse  sur  le  plan  incliné,  en  descendant  suivant 
la  ligne  de  plus  grande  pente,  lo  frottement  qu'il  éprouve  de  la  part 
du  plan  est  /"Pcosa ,  f  étant  le  coefficient  de  frottement  pendant  le 
mouvement;  la  force  Psina  agit  d'ailleurs  dans  le  sens  du  mouve- 
ment ;  pour  que  lo  mouvement  soit  uniforme,  il  faut  qu'on  ait 

Psînarr /Pcosa  , 

d'où  l'on  tire 

tanga=  /, 
ou  bien  encore 


9  étant  déterminé  comme  précédemment.  Ain^i ,  pour  qu'un  corps 
pesant  glisse  uniformément  sur  un  plan  incliné,  suivant  la  ligne  de 
plus  grande  pente  du  plan,  il  faut  que  ce  plan  fasse  avec  l'horizon  un 
angle  égal  à  l'angle  de  frottement.  On  doitobseryer  que  cet  angle  de 
frottement  n'est  pas  le  même  que  celui  dont  il  a  été  question  tout  à 
rheure  ;  il  se  rapporte  au  frottement  pendant  le  mouvement,  tandis 
que  l'autre  se  rapporte  au  froKement  au  départ. 
Si  a  ^t  plus  grand  que  9,  la  force  P  8in%,  qui  agit  dans  le  sens 
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bntf^aBddquBle  frottaneol  /Pcoïc,  qui  agpt 
i;  It  moavaiAfliit  s'accéléra  donc  80os  radkm  de  te 
force 

P8lll«-^/P008«, 

etoommeoette  fèroe  «si  oonstante,  il  s'ensuit  que  le  nuravenieiit  est 
nnitormément  •coiMré.Laforce  dont  nous  venons  de  domierrexpras- 

p 
sion  étant  égale  an  produit  de  la  masie  -  dn  ooqiis  ^  l*aooél6- 

If 

ration  de  son  mouvement,  il  s'ensidt  que  cette  accélératton  a  pour 
valeur 

Longue  le  corps,  parti  sans  vitesse  initiale,  a  d^à  parcouru  une 

distance  x  sur  le  plan,  on  a,  pour  déterminer  sa  vitesse  o,  la  f<v- 

mule 

f^  =  S9(iln«  — fooBft)9. 

p 
Si  Tott  mullipUe  les  deux  aomibns  par  lamasMi-dn  corpSi  on 

aura 

P 

-t?*=SP(sinft— fcosa)9: 

p' 

Cette  équation  indique  que  la  force  vive  -  v^  du  corps  est  égale  au 

double  du  travail  de  la  force  qui  lui  est  appliquée,  travail  qui  n'est 
autre  chose  que  l'excès  du  travail  moteur  P  sin  9.,x  de  la  pesanteur 
sur  le  travail  résistant  fPcosoL.x  du  frottement.  Le  rapport  du  tra- 
vail /Pcosa.x,  absorbé  par  le  frottement,  au  travail  total  Psina.x 
de  la  pesanteur,  est  égal  à 

fcostt 
sin  a  • 

oul)îen 

tangy 
tanga' 

en  désignant,  comme  précédemment,  par  ^  Tangle  de  frottement. 

Frottement  dans  la  poulie  fixe,  —  Considérons  une  poulie  tra- 
versée  en  son  milieu  par  un  boulon  fixe,  autour  duquel  elle  peut 
tourner.  Pendant  que  cette  poulie  tourne  dans  le  sens  de  la  flèche  m. 
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fîg.  427,  sous  l'action  de  la  puissance  Pet  de  la  résistance  Q,  Tou* 
verture  circulaire  dont  elle  est  percée 
touche  le  boulon  en  un  point  A  ;  ce  boulon 
exerce  en  A,  sur  la  poulie,  une  pression 
normale  N  et  un  frottement  tangentiel  fS, 
\^  mouvement  de  la  poulie  étant  supposé 
uniforme,  les  quatre  forces  P,  0,  N,  /*N 
doivent  se  faire  équilibre;  la  résultante 
des  deux  forces  P,  Q  doit  donc  être  égale 
et  directement  opposée  à  celle  des  deux 
forces  N,  fS  :  soit  R  cette  résultante  des 
forces  P,  0.  La  résultante  des  forces  N, 

/N  est  égale  à  V^N*4-/*N*;  donc,  déjà  on  doit  avoir 

R=z:\/N«  +  A*N«, 
d'où  Ton  tire 


N  = 


et  par  suite 


/N  =  R    JL—. 


Cette  formule  permet  de  trouver  le  frottement  /N,  lorsque  Ton  con- 
naît la  résultante  R  des  deux  forces  P,  Q.  Exprimons,  en  outre,  que 
la  somme  des  moments  des  quatre  forces,  appliquées  à  la  poulie, 
par  rapport  à  son  axe  de  figure,  est  égale  à  zéro,  nous  trouverons 
ainsi 

en  désignant  par  r  le  rayon  de  la  poulie^  et  par  r  le  rayon  de  son 
ouverture  centrale.  Si,  dans  cette  relation,  nous  mettons  à  la  place 
de  R  sa  valeur  en  fonction  de  P  el  Q,  nous  pourrons  en  conclure  le 
rapport  qui  doit  exister  entre  la  pui:ïsance  P  et  la  résistance  Q.  Nous 
alkms  examiner  seulement  deux  cas  particuliers. 

Si  la  force  P  agit  parallèlement  à  la  direction  de  la  résistance  Q,  et 
dans  le  même  sens,  on  a 

R  =  P  +  Q, 

39. 


fF  j^ifcfgryliiirfMiiiiaià  b 


et  U  réûe- 


rfl^aa 


de  P  à  0.  Dn  deoi 

SMle  coBTient  i  la 

iTcil  triMvée  wtraWte  par  le  cdcol 


elle  coBTint  à  use  éqvMîoo 
l«alle  ledernicff 
—  ,  c*«itàHlire 

■  Cagîr  coauBe  nûaUace.  Dqbt,  c'est  h  plus  grande  des  deux 
BBBide  rëi|uatioa  da  secoiid  degré  que  Tod  doit  cooâidérer  ici: 
le  rapport  de  P  à  Q  est  éndemmettt  plus  grand,  lorsque  le 

agit  comme  rérâtanee,  qu'il  ne  serait  si  ce  froUemcnt 

contraire  comme  poiâsaiice. 
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PSge  93,  ligne42,àlaGii,ottft«iid0:^^(l«,  li$ez:{v^dx, 
—  448,    —    H  y  au  lieu  de  :  gradation,  lisez  :  graduation. 
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